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V okviru magistrskega dela sem proučevala odnos do socialne robotike v zvezi s pomočjo 
osebam v pozni odraslosti z vidika (a) razširjene teorije načrtovanega vedenja in (b) 
utemeljene teorije trenutno zaznanih problemov. V študiji je sodelovalo 238 udeležencev in 
udeleženk. Od tega je 158 udeležencev in udeleženk, ki jih lahko uvrstimo v razvojno obdobje 
prehoda v odraslost (študenti in študentke različnih študijskih smeri), izpolnjevalo vprašalnik 
v spletni obliki. Ostalih 82 udeležencev, ki jih lahko uvrstimo v razvojno obdobje pozne 
odraslosti (upokojenci in upokojenke), je izpolnjevalo vprašalnik v klasični, papir-svinčnik 
obliki. Uporabljen je bil izvorno konstruiran vprašalnik (Malovrh in Rus, 2019) z naslovom: 
Analiza modela razširjene teorije načrtovanega vedenja na področju socialne robotike (v zvezi 
s pomočjo osebam v pozni odraslosti). Pri tem je konstrukcija vprašalnika v glavnem sledila 
smernicam, ki jih je določil avtor teorije načrtovanega vedenja Icek Ajzen (2006 in 2013). 
Rezultati so pokazali, da se vsi posamično obravnavani napovedniki razširjenega modela 
pomembno pozitivno povezujejo z vedenjskimi ter implementacijskimi nameni. Poleg tega se 
je pokazala pomembna razlika v zaznanem vedenjskem nadzoru do socialne robotike glede na 
spol in izbrana starostna obdobja ter pomembna razlika v stališčih do socialne robotike glede 
na spol. Analiza odgovorov po postopku utemeljene teorije je pokazala, da udeleženci znotraj 
obravnavanega področja zaznavajo tehnične probleme, problem nedostopnosti robotske 
tehnologije, problem zavračanja tehnologije s strani starostnikov in problem ''(ne)etičnosti'' 
odnosa robot-starostnik. Ugotovitve magistrske raziskave ponujajo predloge za nadaljnje 
praktično delo na področju socialne robotike, ki bo namenjeno uporabnikom iz obdobja pozne 
odraslosti.  
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Within the framework of the master thesis, I studied the relations towards social robotics in 
the connection with the assistance to persons in the late adulthood from the perspective (a) 
of the extended theory of planned behavior and (b) the grounded theory of the problems 
sensed currently. In the study, there were 238 participants. There were 158 participants who 
could be classified in the developmental period of transition to adulthood (students of 
different fields of study) and who filled in the online questionnaire. The other 82 participants 
who could be classified in the developmental period of late adulthood (retirees) filled in the 
questionnaire in a classical paper-pencil form. An originally designed questionnaire was used 
(Malovrh and Rus, 2019). It was titled The Analysis of the Model of the Extended Theory of 
Planned Behavior in the Field of Social Robotics (in Connection with the Assistance to Persons 
in Late Adulthood). In the process, the construction of the questionnaire mainly followed the 
directives which were determined by the author of the theory of planned behavior Icek Ajzen 
(2006 and 2013). The results showed that all the individually discussed predictors of the 
extended model connect with behavioral and implementation purposes positively and 
significantly. In addition, a significant difference in the sensed behavioral control towards 
social robotics with regards to the gender and the selected age brackets emerged, as well as 
a significant difference in the attitudes towards social robotics with regards to the gender. The 
analysis of the answers according to the procedure of the grounded theory showed that the 
participants within the selected field sense technical problems, the problem of inaccessibility 
of robotic technology, the problem of rejecting the technology by the elderly, and the problem 
of the “unethical” relationship a robot – the elderly. The ascertainments of the research for 
the master’s thesis offer the proposals for further practical work in the field of social robotics 
which will be intended to the users in the period of late adulthood. 
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''V zadnjem času'' opažamo vse večje zanimanje za področje umetne inteligence1 in 
robotike. Tako laična kot strokovna javnost poroča o neizbežnem razvoju robotske 
tehnologije. Napoveduje se, da bodo roboti postali del našega vsakdanjega življenja. Skoraj v 
vseh dejavnostih so že ali še bodo prisotni, npr. v kmetijstvu, gradbeništvu, kot pomočniki pri 
športu, zabavi, postrežbi, v terapevtskih dejavnostih itd. ''V zadnjem času'' se področje 
robotike vedno bolj ukvarja tudi z raziskovanjem socialnih robotov in robotskih pomočnikov 
(npr. Fong, Nourbakhsh in Dautenhahn, 2003; Breazeal, Takanishi in Kobayashi, 2008; 
Royakkers in Est, 2015). Glede na trenutne napovedi razvoja robotike lahko prihodnost 
starajoče se družbe vidimo v robotskih pomočnikih, ki nam bodo v obdobju upokojitve 
pomagali, da bomo ostali samostojni, aktivni in mobilni. Ob tem se odpira vrsta socioloških, 
psiholoških, filozofskih in drugih vprašanj. Ob pregledu psihološke literature na temo odnosa 
do socialne robotike za pomoč starejšim naletimo na komaj obvladljivo količino gradiva iz 
tujine; po drugi strani je debata o tem področju v Sloveniji izjemno omejena. Z magistrsko 
nalogo želim prispevati k raziskovanju socialne robotike z vidika psihološke stroke v 
slovenskem prostoru.  
V magistrskem delu sem preučevala odnos do socialne robotike (v zvezi s pomočjo 
osebam v pozni odraslosti) z vidika razširjene teorije načrtovanega vedenja. Omenjeni 
predmet preučevanja izhaja iz dveh širših raziskovalnih področij: (a) teorije načrtovanega 
vedenja in (b) interakcije med človekom in robotom. V prvem delu uvodnega razdelka bom 
podrobneje predstavila teorijo načrtovanega vedenja in njen izvor v teoriji utemeljene akcije. 
Namen pregleda teorije utemeljene akcije in teorije načrtovanega vedenja je razumevanje 
spremenljivk, ki sem jih uporabila v empirični raziskavi odnosa do socialne robotike za pomoč 
osebam v pozni odraslosti. V drugem delu uvodnega razdelka bom predstavila 
transdisciplinarno področje preučevanja interakcije med človekom in robotom, znotraj 
katerega je tudi področje raziskovanja socialnih robotov in robotov pomočnikov za pomoč 
osebam v pozni odraslosti. Pomemben del tega dela uvodnega razdelka so etični pomisleki, ki 
jih najdemo na tem področju in pregled literature v povezavi z dejavniki, ki vplivajo na odnos 
do socialne robotike in ki sem jih vključila v razširjeni model teorije načrtovanega vedenja. 
Uvodni razdelek zaključujem z nekaterimi novejšimi modeli, ki se specifično nanašajo na odnos 
do socialne robotike. Gre za prve poskuse in primere modeliranja odnosa do socialne robotike, 
ki so mi v veliki meri pomagali pri oblikovanju modela razširjene teorije načrtovanega vedenja.  
  
                                                          
1 Termin umetna inteligenca predstavlja ustaljen slovenski prevod angleškega termina artificial intelligence. 
Beseda inteligenca se po definiciji SSKJ (2014a) nanaša na (1) nadarjenost za umske sposobnosti in (2) sloj 
inteligentov, inteligenti. Pri tem bi lahko angleško besedo intelligence prevajali tudi kot inteligentnost, ki je po 
definiciji SSKJ (2014b) lastnost inteligentnega človeka. V tem primeru bi se slovenski prevod glasil ''umetna 
inteligentnost''. Gre za terminološki problem, za katerega bi lahko rekli, da je v Terminološkem slovarju 
avtomatike (2018) že rešen. Tu ima umetna inteligenca definicijo ''interdisciplinarna veda, ki proučuje naprave, 
sposobne posnemati človekovo razmišljanje in vključuje npr. sklepanje, planiranje, učenje, znanje, 
komuniciranje, percepcijo''. Beseda inteligenca v slovenščini tako nima več le pomena, kot ga lahko preberemo 




1.1 Teorija načrtovanega vedenja 
Teorija načrtovanega vedenja, ki predstavlja eno izmed najbolj vplivnih in raziskanih teorij 
razlage in napovedi vedenja (Ajzen, 2018), izhaja iz predpostavke o obstoju splošno veljavnih 
vzorcev mentalnih modelov. Mentalni model, kot vmesnik med nami in svetom, je osnova 
našega razumevanja sveta, samih sebe ter naše interakcije z drugimi in svetom. Čeprav si vsak 
posameznik ustvarja lastne mentalne modele o svetu okoli njega, raziskovalci predpostavljajo, 
da imajo do določene mere mentalni modeli različnih posameznikov določene skupne 
elemente, kar je vodilo v razvoj različnih teorij vedenja in odločanja na različnih področjih 
človekovega delovanja (Johnson-Laird, 2013). Najdemo jih na primer na področju ergonomije 
dela, kjer se ergonomske analize nanašajo na modele, ki se osredotočajo na reševanje 
problemov, modele skupinske aktivnosti in komunikacije ter interakcije pri skupinskem delu 
(de Montmollin, 1999).    
Teorijo načrtovanega vedenja (ang. Theory of Planned Behavior) je leta 1985 predstavil 
Icek Ajzen. Teorija izhaja iz teorije utemeljene akcije2 (ang. Theory of Reasoned Action) in 
predstavlja njeno nadgradnjo ter odziv na njene omejitve. Osrednji dejavnik, tako v teoriji 
utemeljene akcije, kot v teoriji načrtovanega vedenja, je posameznikova namera za izvedbo 
določenega vedenja oz. t. i. vedenjski namen (ang. behavior intention). Vedenjski namen 
združuje motivacijske faktorje, ki vplivajo na dejansko vedenje in nakazuje na to, koliko truda 
je posameznik pripravljen vložiti v izvedbo dejanskega vedenja. V splošnem velja, da močnejši, 
kot je posameznikov vedenjski namen, bolj verjetno bo posameznik to vedenje tudi izvedel. 
Vedenjski namen natančno napoveduje dejansko vedenje v primeru, ko se nanašamo na 
namen tik pred dejansko izvedbo vedenja, saj se vedenjski namen skozi čas spreminja (Ajzen, 
1985).  
Teorija utemeljene akcije, ki jo je leta 1967 predstavil Fishbein, poda osnovo za 
razumevanje teorije načrtovanega vedenja (Ajzen, 1985). Po teoriji utemeljene akcije je 
posameznikov vedenjski namen odvisen od dveh osnovnih dejavnikov: stališča do vedenja in 
subjektivnih norm (glej Sliko 1). Stališče do vedenja (ang. attitude toward the behavior) se 
nanaša na stopnjo, do katere je določeno vedenje ovrednoteno kot pozitivno ali negativno. 
Subjektivne norme (ang. subjective norms) pa se nanašajo na posameznikov zaznan vpliv 
socialnega okolja glede tega, ali naj določeno vedenje izvede ali ne. Stališče tako odražajo 
individualne vplive na vedenjski namen, subjektivne norme pa socialne. V grobem lahko 
rečemo, da bo posameznik izvedel neko vedenje, če ga bo pozitivno evalviral in če bodo 
pomembni drugi menili, da ga mora izvesti. Navadno sta oba dejavnika pomembna 
napovednika za vedenjski namen, vendar ne nujno v enakem razmerju. Tako lahko na 
vedenjski namen za določena vedenja v večji meri vplivajo stališča, medtem ko na druga 
vedenja v večji meri vplivajo subjektivne norme. Prav tako se lahko razmerje vpliva 
posameznega dejavnika razlikuje med posamezniki oziroma skupinami (Ajzen, 1985).  
Za bolj celostno razumevanje namena za določeno vedenje je potrebno razložiti, zakaj 
imajo ljudje določena stališča in subjektivne norme. V skladu s teorijo utemeljene akcije je 
stališče do vedenja določeno s prepričanji v zvezi z vedenjem oziroma s t. i. vedenjskimi 
                                                          
2 V slovenski strokovni literaturi se pojavljata dva prevoda za poimenovanje teorije (ang. Theory of Reasoned 
Action): (1) teorija utemeljene akcije (npr. Kristl, 2016) in (2) teorija razumne akcije (npr. Radovan, 2001). Dilemo 
predstavlja angleška beseda reasoned, ki jo lahko različno prevajamo. V celotnem magistrskem delu uporabljam 
prevod teorija utemeljene akcije.  
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prepričanji (ang. behavioral beliefs). Vedenjska prepričanja povezujejo vedenje z različnimi 
izidi (ali drugimi značilnostmi), ki so lahko pozitivni ali negativni. Na primer, oseba ima lahko 
vedenjska prepričanja, da bo ukvarjanje s športom ''znižalo njen krvni tlak'', ''spremenilo njen 
življenjski slog'', ''vodilo v znižanje telesne teže'' itd. Stališče do nekega vedenja je tako 
določeno s subjektivno zaznano verjetnostjo, da bo izvedba nekega vedenja vodila do 
določenih izidov (moč prepričanj) in ovrednotenjem teh izidov (evalvacijo prepričanj). Oceno 
stališča do vedenja na podlagi vedenjskih izidov dobimo s pomočjo naslednje enačbe (Ajzen, 
1985): 
𝐴𝐵 ∝  ∑ 𝑏𝑖𝑒𝑖
𝑛
𝑖 = 1
                                                                    (1) 
   
V Enačbi 1 vidimo, da je moč prepričanja (bi; ang. belief strength) glede izida i pomnožena 
z evalvacijo izida i (ei; ang. evaluation of outcome i), pri čemer vsota vseh zmnožkov predstavlja 
stališče do vedenja (AB; ang. attitude). Črka n predstavlja število vedenjskih prepričanj, ki so 
posamezniku dostopna v določenem trenutku.  
Tudi subjektivna norma je v funkciji prepričanj, ki jih imenujemo normativna prepričanja 
(ang. normative beliefs). Normativna prepričanja se nanašajo na posameznikovo prepričanje 
glede pričakovanj zanj pomembnih vplivnežev (npr. staršev, prijateljev, vrstnikov, nadrejenih, 
idr.). Gre za prepričanja, kaj misli, da mora storiti na podlagi pričakovanj drugih in česa ne sme. 
Normativna prepričanja v prepletu s posameznikovo pripravljenostjo za podrejanje drugim 
določajo subjektivne norme. V tem kontekstu lahko rečemo, da bo oseba, ki meni, da večina 
zanj pomembnih oseb, ki jih je pripravljena upoštevati, meni, da bi morala izvesti določeno 
dejanje, zaznala socialni pritisk, da mora to vedenje dejansko tudi izvesti. Obratno, oseba, ki 
meni, da večina zanj pomembnih oseb, ki jih je pripravljena upoštevati, meni, da ne bi smela 
izvesti določenega vedenja, bo imela subjektivno normo, ki mu nakazuje, da se mora temu 
vedenju izogniti. Odnos med normativnimi prepričanji in subjektivnimi normami lahko 
simbolično prikažemo z naslednjo enačbo (Ajzen, 1985):  
  
𝑆𝑁 ∝ ∑ 𝑛𝑗𝑚j
𝑛
𝑗 = 1
                                                                (2) 
  
V Enačbi 2 kratica SN prikazuje subjektivne norme (ang. subjective norms), nj moč 
normativnega prepričanja (ang. normative belief strength) v zvezi z pomembno drugo osebo 
oziroma skupino oseb j, medtem ko se mj nanaša na posameznikovo motivacijo za upoštevanje 
(ang. motivation to comply) pomembne druge osebe oziroma skupine oseb j; n predstavlja 
število normativnih prepričanj, ki so v nekem trenutku dostopna posamezniku. 
Teorija utemeljene akcije je bila zasnovana za vedenje, nad katerim ima posameznik 
popoln nadzor in je odvisno samo od njega. To pomeni, da ima posameznik vire oz. resurse, 
priložnost in podporo za izvedbo nekega dejanja (Ajzen, 1991). Teorija načrtovane akcije pa 
teorijo razširja tudi na primere, kjer posamezniki nimajo popolnega nadzora nad svojim 
vedenjem, s čimer Ajzen (1985) v model vključi še determinanto zaznanega vedenjska nadzora 
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(ang. perceived behavioral control), ki poleg ostalih dveh determinant, prav tako vpliva na 
vedenjski namen (glej Sliko 1). Zaznan vedenjski nadzor se nanaša na pričakovanja o lastni 
kompetentnosti za uresničitev nekega vedenja in pričakovanja o tem, koliko posameznik meni, 
da lahko zunanji faktorji vplivajo na rezultate določenega vedenja. Zaznan vedenjski nadzor je 
torej dvodimenzionalen; sestavljen je iz notranjih (npr. znanje, veščine) in zunanjih dejavnikov 
(npr. dostopnost virov, olajševalne okoliščine) kontrole nad vedenjem (Ajzen, 1991).  
 
Slika 1. Prikaz teorije utemeljene akcije (belo obarvana področja) (po Ajzen, 1985, str. 33), 
teorije načrtovanega vedenja (belo in svetlo sivo obarvana področja) (po Ajzen, 1991, str. 182, 
196 in 197) in razširjene teorije načrtovanega vedenja (celotna slika) (po Ajzen, 1991, str. 199).  
Notranji dejavniki se v glavnem nanašajo na razlike med posamezniki na treh področjih 
(Ajzen, 1985): (a) informacije, veščine in sposobnosti, (b) moč volje, (c) čustva in kompulzije. 
Posameznik, ki ima namen za izvedbo nekega vedenja, lahko ugotovi, da mu primanjkuje 
potrebnih informacij, veščin ali sposobnosti. Na primer, lahko imamo namen, da bomo sinu 
pomagali pri učenju matematike, vendar ugotovimo, da nimamo dovolj znanja iz matematike, 
da bi naš prvotni namen vodil v izvedbo tega dejanja. Prisotnost oziroma odsotnost potrebnih 
informacij, veščin in sposobnosti lahko vplivajo na namen in dejansko izvedbo določenega 
vedenja. Uresničitev zastavljenih ciljev zahteva t. i. moč volje, ki se nanaša na posameznikovo 
sposobnost, da se upre skušnjavi. Dobri primeri, kjer se moč volje pokaže, so: vzdrževanje 
primerne telesne teže, abstinenca od alkohola ali cigaret, učenje namesto zabavanje. 
Primanjkljaj informacij, veščin, sposobnosti in moči volje sicer predstavlja problem zaznane 
kontrole za določeno vedenje, vendar je ta problem vsaj v principu rešljiv (npr. se naučimo 
določene veščine). Nasprotno pa na določene tipe vedenja vplivajo dejavniki, ki so zunaj naše 
zavestne kontrole. Ljudje včasih niso zmožni prenehati misliti o nečem ali prenehati z 
jecljanjem. Gre za kompulzivna vedenja, ki so izvedena ne glede na namen in trud, ki ga 
vložimo, da bi jih preprečili. Podobno je z močnimi čustvi. V primeru stresnih situacij lahko 
pride do zmanjšane kontrole nad vedenjem posameznika, kar lahko privede do slabše izvedbe. 
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Ajzen (1985) sklepa, da notranji dejavniki pomembno vplivajo na kontrolo, ki jo imamo nad 
vedenjskimi cilji.  
Zunanji oziroma situacijski dejavniki pa se v glavnem nanašajo na dve področji (Ajzen, 
1985): (a) čas in priložnosti ter (b) odvisnost od drugih. Vpliv priložnosti Ajzen (1985) dobro 
ponazori na primeru: namen, da gremo čez vikend v kino gledati določen film, ne more biti 
izveden, če so vstopnice razprodane ali če na poti v kino doživimo hujšo prometno nesrečo. 
Primanjkljaj priložnosti (npr. razprodane vstopnice) tako prekine načrtovano vedenje. 
Dejavnika priložnosti in časa vplivata na vedenje sprva predvsem neposredno. Po večkratnih 
neuspelih poskusih izvedbe namena pa bo prišlo tudi do spremembe namena samega in v tem 
primeru bosta dejavnika priložnosti in časa na vedenje delovala posredno preko 
spremenjenega namena. Dejavnik odvisnosti od drugih se nanaša predvsem na namene, kjer 
je dejanska izvedba vedenja odvisna od drugih. Ajzen (1985) poda primer moškega, ki si želi 
imeti še enega otroka, vendar ga žena pri tem zavrne. Vidimo, da je izvedba njegovega namena 
odvisna od njegove žene. Sprva bo odvisnost od drugih na vedenje vplivala neposredno. 
Sčasoma pa bo opustil namene za povečanje družine. V tem primeru bo dejavnik odvisnosti 
od drugih na vedenje deloval posredno preko spremenjenega namena. Kot je razvidno na Sliki 
1, konstrukt zaznane vedenjske kontrole, kot je že omenjeno, vpliva na vedenje neposredno 
in posredno preko vedenjskega namena.  
Podobno kot pri ostalih dejavnikih je zaznan vedenjski nadzor sestavljen iz celotnega niza 
t. i. nadzornih prepričanj (ang. control beliefs). Nadzorna prepričanja se nanašajo na 
posameznikovo zaznavo dejavnikov, ki lajšajo oziroma ovirajo uspešno udejanjanje izbranega 
vedenja. Nanje lahko vplivajo informacije in izkušnje prijateljev ali znancev ter drugi dejavniki, 
ki na kakršenkoli način zvišajo ali znižajo zaznano težavnost izvedbe določenega vedenja 
(Ajzen, 1991).  
 
𝑃𝐵𝐶 ∝ ∑ 𝑐𝑖𝑝𝑖                                      
𝑛
𝑖=1
                                      (3) 
 
Kot je prikazano z Enačbo 3, vsota zmnožkov prisotnosti nadzornih prepričanj (ci; ang. 
control belief) z zaznano jakostjo (pi; ang. perceived power) vsakega prepričanja i (o tem, ali bo 
otežil ali olajšal vedenje) določajo zaznan vedenjski nadzor (PBC). Tako kot v prejšnjih enačbah 
tudi pri tej n predstavlja število normativnih prepričanj, ki so v nekem trenutku dostopna 
posamezniku (Ajzen, 1991). Pri tem sem pri oblikovanju postavk v nadaljevanju (v razdelku 
Metoda) zaradi večje preglednosti komponento prisotnosti nadzornih prepričanj označila kot 
moč (intenzivnost) prepričanj, komponento jakosti prepričanja pa kot evalvacijo (valenco) 
prepričanja.  
Ajzen (1991) poudarja, da je teorija načrtovanega vedenja odprta za vključevanje 
dodatnih napovednikov, če se izkaže, da ti pojasnijo pomemben delež variance pri 




1.1.1 Spremembe v vedenjskem namenu pri teoriji utemeljene akcije in teoriji 
načrtovanega vedenja 
Vedenjski nameni se sčasoma spreminjajo – tako v smeri kot v moči. Na to v veliki meri 
vpliva časovna dimenzija. Spremembe, povezane s časom, so lahko (a) posledica pretečenega 
časa samega po sebi ali (b) posledica novih informacij, ki jih posameznik v času dobi (Ajzen, 
1991). Prva navedena posledica se nanaša na ugotovitev, da prepričanja, ki se nanašajo na 
negativne značilnosti vedenja, prihajajo bolj v ospredje, ko se dejansko vedenje bliža. Če ta 
preobrat v evalvaciji vedenja doseže točko, kjer zaznane slabosti vedenja odtehtajo njegove 
prednosti, si bo posameznik verjetno premislil in vedenje, ki ga je sprva želel izvesti, sedaj ne 
bo izvedel. Druga razlaga v zvezi s pretečenim časom se nanaša na rutinske odzive. Ko se čas 
za izvedbo vedenja približuje, se lahko posamezniki vrnejo v poznane vzorce odzivov. To 
pomeni, da se verjetnost za rutinski odziv povečuje, medtem ko se verjetnost za nove odzive 
s pretečenim časom zmanjšuje. Tovrstne spremembe v odzivu lahko razložijo tudi težave, ki 
jih posamezniki imajo, ko si želijo prekiniti rutinske vzorce vedenja oziroma navade (npr. 
kajenje). Druga navedena posledica se nanaša na razpoložljivost novih informacij, ki jih 
posameznik v času dobi in ki vplivajo na spremembo prepričanj ter posledično na spremenjen 
namen za vedenje. Rezultat novih informacij je nižja korelacija med opazovanim dejanskim 
vedenjem in nameni, ki smo jih izmerili, preden je posameznik pridobil nove informacije. 
Časovni zamik med merjenjem namena za vedenje in merjenjem dejanskega vedenja ima 
lahko poguben učinek za napovedovanje vedenja z vedenjskimi nameni. V splošnem velja, da 
večji kot je časovni zamik, nižja je korelacija med vedenjskimi nameni in dejanskim vedenjem.  
Pretečen čas in nove informacije lahko vodijo v spremembo namena za določeno vedenje, 
vendar ni nujno, da je to tako močno, da bi se to odražalo tudi v dejanskem vedenju (Ajzen, 
1985). Ko je namen za določeno vedenje močno polariziran v eno smer (za ali proti 
dejanskemu vedenju), nove informacije ne bodo dovolj, da bi se prvotni namen spremenil. 
Nasprotno, šibkejši nameni za izvedbo (ali proti izvedbi) določenega vedenja pomenijo 
šibkejšo obvezo za dejansko vedenje. V tem primeru bodo že najmanjše spremembe v 
informacijah ali manjši dogodek spremenili namen za vedenje v nasprotno smer. ''Korelacija 
med namenom in dejanskim vedenjem ostaja močnejša tudi skozi čas v primeru, ko so nameni 
močneje polarizirani v eno smer'' (Ajzen, 1985, str. 21). Slednje so empirično preverjali Ajzen, 
Timko in White (1982). V raziskavi so pri študentih psihologije na sedemstopenjski lestvici 
izmerili njihov namen za sodelovanje na kvizu. Kasneje so jim ponudili možnost za dejansko 
sodelovanje v kvizu. Korelacije med namenom in dejanskim vedenjem so bile pomembno višje 
v skupini študentov, ki so namen ocenili z ekstremno visokimi (6 in 7) in ekstremno nizkimi 
ocenami (1 in 2), kot pri tistih, ki so namen ocenili s srednjimi ocenami (3, 4, 5).  
Sherman (1980) je ugotovil, da lahko namen za vedenje, ki ga posameznik konkretno 
navede oziroma izjavi, inducira višjo predanost dejanskemu vedenju. Avtor je v seriji 
eksperimentov ugotovil, da so se udeleženci, ki so na zastavljeno vprašanje odgovorili, da se 
bodo v prihodnosti vedli socialno primerno, v večjem deležu tako tudi dejansko vedli v 
primerjavi s tistimi, ki niso dobili vprašanj v povezavi z nameni njihovega vedenja. Rezultati so 
tako pokazali, da razmišljanje in pogovarjanje o določenem vedenju v prihodnosti (ang. 
prebehavioral cognitive work) vplivata na izvedbo tega vedenja. 
Nekateri ljudje spremenijo svoje namene hitreje kot drugi. To lahko razložimo s 
konstruktom samonadzora (ang. self-monitoring) (Snyder, 1974). Samonadzor je razmeroma 
15 
 
stabilna osebnostna poteza, ki določa sposobnost reguliranja vedenja, da bo to primerno dani 
socialni situaciji. Osebe z nizkim samonadzorom delujejo spontano. Njihovo delovanje in 
izražanje je v skladu z njihovim trenutnim notranjim stanjem (npr. stališči) in se ne ozirajo na 
dano socialno situacijo oz. socialne norme. Okolje jih lahko zaznava kot agresivne, 
brezkompromisne in nepopustljive. Osebe z visokim samonadzorom delujejo v skladu s 
socialno situacijo oz. normami. Nad svojim delovanjem imajo nadzor; vedenje prilagajajo 
glede na situacijske informacije, ki jih pridobijo. V primerjavi z osebami z nizkim 
samonadzorom osebe z visokim samonadzorom hitreje spreminjajo svoja stališča in mnenja 
(lahko tudi glede na to, s kom se pogovarjajo). Lahko rečemo, da so pragmatiki. Ker imajo 
sposobnost prilagajanja svojega vedenja, jih drugi sicer navadno zaznavajo kot prijetne in 
dobrohotne osebe. Synder (1974) je razvil lestvico samonadzora, s pomočjo katere so 
raziskovalci Ajzen idr. (1982) ugotovili, da je korelacija med nameni in dejanskim vedenjem 
pomembno močnejša pri tistih posameznikih, ki imajo nizek samonadzor, kot pri tistih, ki imajo 
visok samonadzor.  
Iz tega razdelka lahko razberemo, da na stabilnost namena in na višino korelacije med 
namenom in dejanskim vedenjem vpliva veliko različnih faktorjev. Ena izmed rešitev tega 
problema je, da namen za vedenje izmerimo tik pred merjenjem dejanskega vedenja, saj bomo 
s tem minimizirali različne dejavnike vpliva (Ajzen, 1985). V praksi to pogosto ni mogoče. 
Dober primer tega je napovedovanje vedenja ob naravnih nesrečah (npr. ob poplavah, 
potresih, požarih). V teh primerih bi težko merili namen za vedenje, saj bi bilo težko pristopiti 
do posameznikov, ki rešujejo svoje življenje in lastnino, in jih vprašati, kakšni so njihovi 
nameni. Poleg tega napovedi za bližnjo prihodnost (npr. čez en dan ali en teden) pogosto niso 
zanimive oziroma niso predmet preučevanja. Proizvajalci različnih produktov (npr. 
računalniških iger, avtomobilov) želijo ugotoviti anticipirano nakupovalno vedenje za več 
mesecev ali celo let vnaprej. Prav tako želijo različni ponudniki storitev (npr. banke, letališča, 
televizijski ponudniki) napovedati reakcije potrošnikov že veliko prej, preden bodo novo 
storitev sploh ponudili. Dolgoročne napovedi se v tem primeru ukvarjajo s trendom vedenja v 
relativno velikih segmentih populacije in ne z nameni posameznika. Gre za t. i. agregirane 
namene (ang. aggregate intention), ki so veliko bolj stabilni kot individualni nameni. Številni 
nenačrtovani dogodki lahko vplivajo na namen posameznika za določeno vedenje, npr. 
nenadna bolezen, smrt družinskega člana, zadetek na loteriji, izguba službe, obisk prijatelja. 
Gre za naključne dogodke, ki vplivajo na posameznika in njegove odločitve. Njihov vpliv na 
namen pri različnih ljudeh se bo z veliko verjetnostjo uravnotežil, kar bo pustilo agregirani 
namen nespremenjen. Ajzen (1985) to pojasni na primeru odločitve o vstopu v vojsko. Fant, ki 
je imel namen vstopiti v vojsko, je imel resno nesrečo, zaradi katere je spremenil svojo 
odločitev o vstopu, drug fant pa se je po zavrnitvi prošnje za delo na drugem delovnem mestu 
odločil za vstop v vojsko. Število fantov, ki se je odločilo za vstop v vojsko, je tako ostalo 
nespremenjeno. Napovedovanje na podlagi agregiranega namena je lahko zelo točno tudi v 
primeru, ko se dejansko vedenje številnih posameznikov razlikuje od njihovih prvotnih 
namenov, kar se je pokazalo v raziskavi avtorjev Bumpass in Westoff (1969). Avtorja sta se 
ukvarjala z raziskovanjem načrtovanja družine. V raziskavi sta spraševala udeleženke, ki imajo 
dva otroka, koliko otrok načrtujejo imeti ob koncu njihove rodne dobe. Čez šest do deset let 
(ob koncu njihovega reproduktivnega obdobja) sta raziskovalca pridobila podatke o tem, 
koliko otrok dejansko imajo. Zgolj 41 % žensk je imelo tolikšno število otrok, kot so načrtovale. 
Vendar se je v povprečju dejanska velikost družin (3,3 otrok) točno ujemala s povprečno 
načrtovano velikostjo družine (tudi 3,3 otrok).  
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1.1.2 Merjenje spremenljivk 
Vse spremenljivke v enačbi so latentne, zato jih ne moremo meriti direktno, temveč jih 
dobimo s pomočjo vprašalnika (Ajzen, 1991). Za jasnejše razumevanje spremenljivk in njihovih 
medsebojnih odnosov so v tem razdelku opisani primeri postavk, s katerimi ocenjujemo zgoraj 
opisane spremenljivke modela.  
Vedenje, na katerega se nanašamo, mora biti čim bolj specifično navedeno. Opis mora 
vsebovati ciljni predmet (ang. target), ravnanje (ang. action), kontekst (ang. context) in časovni 
element (ang. time). Na primer: izvajanje (ravnanje) telovadbe (ciljni predmet), ki traja 
najmanj 20 minut, trikrat na teden (kontekst) v naslednjih treh mesecih (časovni element) 
(Ajzen, 2013).  
Konstrukt vedenjskega namena lahko ocenjujemo z naslednjimi postavkami (Ajzen, 2006): 
- Poskusil/-a bom z (x) v naslednjih 30 dneh. 
- Nameravam, da bom (x) v naslednjih 30 dneh.  
- Načrtujem, da bom (x) v naslednjih 30 dneh.  
Črka X se nanaša na specifično vedenje, ki ga v raziskavi preučujemo. Časovno obdobje ''v 
naslednjih 30 dneh'' pa je bilo določeno zgolj v namen navajanja primerov. Namesto obdobja 
''v naslednjih 30 dneh'' v namene drugih raziskav izberemo drugačno obdobje. Možni odgovori 
segajo od 1 (prav nič se ne strinjam, zelo verjetno, ipd.) do 7 (zelo se strinjam, zelo verjetno, 
ipd.). Gre za sedemstopenjsko lestvico Likertovega tipa. Udeleženci označijo številko, ki 
najbolje izraža njihovo osebno mnenje. Postavke, ki merijo vedenjski namen, morajo med 
seboj visoko korelirati. Prav tako morajo med seboj visoko korelirati tudi skupine postavk, ki 
merijo ostale spremenljivke modela (Ajzen, 2006).  
Za ostale spremenljivke določimo tako direktne kot indirektne mere. Direktne mere za 
stališča vključujejo bipolarne/nasprotujoče si pridevnike. Pridevnike, ki označujejo izbrano 
vedenje, uvrstimo v tri skupine (Ajzen, 2013): (a) tisti, ki so instrumentalne narave (npr. 
koristno-škodljivo), (b) tisti, ki so izkustvene narave (npr. prijetno-neprijetno) in (c) tisti, ki 
predstavljajo celostno evalvacijo (npr. dober-slab). Pomembno je, da stališča ocenjujemo s 
postavkami, ki vključujejo vse tri tipe pridevnikov. Primer postavke, s katero direktno 
ocenjujemo stališče do preučevanega vedenja (Ajzen, 2006): 
- X je nekaj, kar je: zanimivo 1 2 3 4 5 6 7 nezanimivo 
Direktne mere, s katerimi ocenjujemo konstrukt subjektivnih norm, vključujejo dva tipa 
postavk: (a) tiste, ki se nanašajo na injunktivne ali preskriptivne socialne norme (ang. injunctive 
aspects), in (b) tiste, ki vključujejo deskriptivne ali realizirane socialne norme (ang. descriptive 
aspects) (Ajzen, 2013). Injunktivne norme se nanašajo na vedenja, ki veljajo za zaželena s strani 
skupine. Gre za vedenja, ki jih ljudje odobravajo ali zavračajo oziroma predstavljajo moralna 
pravila skupine (Cialdini, Kallgren in Reno, 1991). Primer postavke, ki poskuša meriti injuktivne 
socialne norme (Ajzen, 2006):  
- Večini oseb, katerih mnenja mi veliko pomenijo, bi bilo všeč, da bi X.  
Deskriptivne norme pa se nanašajo na skupinsko percepcijo tega, kar večina ljudi dejansko 
počne. Nudijo informacije o vedenju, ki je učinkovito in zaželeno ter bližnjico v odločanju v 
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dani situaciji (Cialdini idr., 1991). Primer postavke, ki poskuša meriti deskriptivne norme 
(Ajzen, 2006):  
- Večina oseb, ki so mi pomembne X (npr. izvajajo telovadbo trikrat na teden). 
Podobno tudi direktne mere s katerimi ocenjujemo zaznan vedenjski nadzor, vključujejo 
dva različna vidika: (a) zaznano zmožnost za vedenje (ang. capacity) in (b) zaznano 
avtonomnost pri odločitvi za vedenje (ang. autonomy aspects) (Ajzen, 2006). Zaznana 
zmožnost se nanaša na stopnjo, do katere posameznik meni, da je sposoben izvesti določeno 
vedenje. Zaznana avtonomnost pa se nanaša na stopnjo, do katere posameznik verjame, da 
ima kontrolo nad izvedbo vedenja (Yzer, 2012). Primer postavke, ki poskuša meriti zmožnost 
za vedenje (Ajzen, 2013):  
- V zvezi z X bi samega sebe ocenil/-a, kot nekoga, ki bi bil zmožen X, če bi se za to 
odločil(a). 
Primer postavke, ki poskuša meriti avtonomnost pri odločitvi za vedenje (Ajzen, 2013):  
- Odločitev, ali bom X, je odvisna večinoma od mene.  
Vedenjska, normativna in nadzorna prepričanja dobimo s pomočjo fokusnih skupin ali 
vprašalnikom, ki vključuje odprta vprašanja, ki se nanašajo na prepričanja. Udeleženci in 
udeleženke fokusnih skupin oziroma udeleženci in udeleženke, ki izpolnjujejo vprašalnik, 
morajo biti manjši reprezentativni vzorec preučevane populacije (Ajzen, 2013). 
Za pridobitev vedenjskih prepričanj udeležencem in udeleženkam pisno ali ustno 
zastavimo naslednja vprašanja (Ajzen, 2013): 
1. V čem vidite koristi X?  
2. V čem vidite pomanjkljivosti X? 
3. Kaj vam še pride na misel, ko pomislite na X?  
Za pridobitev normativnih prepričanj udeležencem podamo naslednja navodila (Ajzen, 
2013): 
1. Naštejte posameznike ali skupine oseb, ki bi odobravale ali bi menile, da bi morali X. 
2. Naštejte posameznike ali skupine oseb, ki ne bi odobravale ali bi menile, da ne smete 
X. 
3. Včasih, ko nismo prepričani, kaj naj naredimo, pogledamo, kaj delajo drugi. Naštejte 
posameznike ali skupine oseb, ki bi najverjetneje X. 
4. Naštejte posameznike ali skupine oseb, ki bi najmanj verjetno X.  
 
Za pridobitev nadzornih prepričanj pa udeležencem zastavimo naslednja vprašanja (Ajzen, 
2013): 
1. Naštejte dejavnike ali okoliščine, ki bi vam olajšale ali omogočile, da bi X. 
2. Naštejte dejavnike ali okoliščine, ki bi vam otežile ali preprečevale, da bi X.  
Vsebinska analiza odgovorov na zgoraj navedena vprašanja nam poda seznam dostopnih 
vedenjskih, normativnih in kontrolnih prepričanj. Seznam nato uporabimo pri oblikovanju 
postavk, ki indirektno ocenjujejo vedenjski namen (Ajzen, 2013). 
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Indirektne mere stališč predstavljajo vedenjska prepričanja, ki vsebujejo dve komponenti: 
(a) moč prepričanja in (b) evalvacijo prepričanja. Primer postavke, ki poskuša meriti moč 
prepričanja ''hitrejše okrevanje po operaciji'', ki se nanaša na vedenje ''telovadba, ki traja 
najmanj 20 minut trikrat na teden v naslednjih treh mesecih'' je (Ajzen, 2013): 
- Izvajanje telovadbe, ki traja najmanj 20 minut, trikrat na teden v naslednjih treh 
mesecih bo vodilo v hitrejše okrevanje po operaciji.  
Primer postavke, ki poskuša meriti evalvacijo zgoraj navedenega vedenjskega prepričanja 
(Ajzen, 2013): 
- Hitrejše okrevanje po operaciji je nekaj, kar je: slabo 1 2 3 4 5 6 7 dobro  
Indirektne mere subjektivnih norm predstavljajo normativna prepričanja. Le-ta prav tako 
vključujejo dve komponenti: (a) moč prepričanja in (b) motivacijo za upoštevanje. Primer 
postavke, ki poskuša meriti injunktivno normativno prepričanje (Ajzen, 2013): 
- Moj zdravnik meni, da bi moral izvajati telovadbo, ki traja najmanj 20 minut, 
trikrat na teden v naslednjih treh mesecih. 
Primer postavke, ki poskuša meriti motivacijo za upoštevanje zgoraj navedenega 
normativnega prepričanja (Ajzen, 2013): 
- Ko pride do področja mojega zdravja, želim narediti tisto, kar moj zdravnik 
meni, da bi moral narediti. 
Tudi nadzorna prepričanja, ki predstavljajo indirektno mero zaznanega vedenjskega 
nadzora, vključujejo dva vidika: (a) stopnjo prisotnosti prepričanja (v nadaljnjih razdelkih moč 
prepričanja) in (b) jakost prepričanja (v nadaljnjih razdelkih evalvacija prepričanja). Primer 
postavke, ki poskuša meriti stopnjo prisotnosti nadzornega prepričanja (Ajzen, 2013): 
- Pričakujem, da bom imel v naslednjih treh mesecih fizično moč. 
Primer postavke, ki poskuša meriti jakost zgoraj navedenega nadzornega prepričanja 
(Ajzen, 2013): 
- Prisotnost fizične moči bi mi omogočila, da bi izvajal telovadbo, ki traja najmanj 
20 minut, trikrat na teden v naslednjih treh mesecih. 
V vprašalnik lahko vključimo tudi druge spremenljivke, ki se nam zdijo zanimive za 
raziskovanje. To so lahko demografske spremenljivke (npr. starost, spol, stopnje izobrazbe, 
višina prihodka), osebnostne lastnosti (npr. emocionalna inteligentnost), spremenljivke, ki 
predstavljajo individualne razlike (npr. samozavest) idr. To nam omogoči, da preverjamo še 
druge dejavnike, ki se morebiti povezujejo s konstrukti teorije načrtovanega vedenja (Ajzen, 
2013). 
Zadnji korak pri izvedbi raziskave je pridobitev informacij o dejanski izvedbi vedenja, ki 
smo ga preučevali (npr. telovadba trikrat tedensko po najmanj 20 minut). Ta del raziskave 
izvedemo v obdobju, ki smo ga določiti v definiciji vedenja (npr. tri mesece po administraciji 
vprašalnika). Točnega opisa izvedbe tega koraka Ajzen ne navaja. V članku, kjer je opisan 
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postopek konstrukcije vprašalnika (Ajzen, 2013), zgolj zapiše, da je potrebno z udeleženci in 
udeleženkami ponovno stopiti v stik in jih vprašati o njihovi dejanski izvedbi preučevanega 
vedenja.  
1.1.3 Ovrednotenje teorije načrtovanega vedenja 
Teorijo načrtovanega vedenja lahko uspešno apliciramo na širok spekter različnih vedenj 
v različnih kontekstih, kot so npr. z zdravjem povezano vedenje, trajnostno vedenje, 
nakupovanje različnih izdelkov, uporaba tehnologije (Ajzen, 2018). Model nudi parsimonično 
razlago informacijskih in motivacijskih vplivov na vedenje. Omogoča jasno operacionalizacijo 
in vizualizacijo spremenljivk. Slednje je demonstrirano v linearnem procesu modela, v katerem 
en ključni konstrukt jasno vodi do drugega. Poleg tega Ajzen (1991) ponudi, da lahko 
raziskovalci osnovni model dodatno prilagodijo glede na specifično vedenje, ki ga preučujejo, 
kar rezultira v razširjeni teoriji načrtovanega vedenja (ang. Extended Theory of Planned 
Behavior). Slednje je uporabljeno tudi v pričujoči magistrski raziskavi. Prav tako Ajzen spodbuja 
raziskovalce k uporabi teorije v raziskovalne namene.  
Večina raziskav, v katerih so konstrukti modela operacionalizirani ustrezno, je potrdila 
postavljeno teorijo načrtovanega vedenja (Ajzen in Fishbein, 2004). Raziskovalci, ki so se lotili 
metaanalize raziskav, ki so aplicirale teorijo načrtovanega vedenja, so ugotovili, da je le-ta 
ustrezna za napovedovanje širokega spektra različnih vedenj (Armitage in Conner, 2001; Godin 
in Kok, 1996; Notani, 1998). Raziskovalca Armitage in Conner (2001) sta v metaanalizi, v katero 
sta vključila 185 raziskav, ugotovila, da spremenljivke modela načrtovanega vedenja pojasnijo 
od 27 % do 39 % variance v nameri za vedenje. Pri tem je spremenljivka subjektivnih norm 
najšibkejši napovednik namere za vedenje, kar avtorja pripišeta kombinaciji (a) manj 
kakovostnih postavk za njeno merjenje in (b) potrebi po teoretični razširitvi normativne 
komponente. Raziskovalca Godin in Kok (1996) sta opravila metaanalizo na področju aplikacije 
teorije na vedenju povezanem z zdravjem. Rezultati metaanalize so pokazali, da teorija v 
povprečju pojasni 41 % variance v nameri za vedenje, pri čemer sta bili spremenljivki stališča 
do vedenja in zaznan vedenjski nadzor najpogosteje signifikantni spremenljivki, odgovorni za 
pojasnjeno varianco v nameri. Metaanaliza je pokazala, da teorija v povprečju pojasni 34 % 
variance v dejanskem vedenju. Izkazalo se je, da je pri tem spremenljivka namere za vedenje 
najpomembnejši napovednik za dejansko vedenje. V približno polovici raziskav se je izkazalo, 
da zaznan vedenjski nadzor prav tako pomembno direktno napoveduje dejansko vedenje. Tudi 
v metaanalizi, ki jo opravila A. S. Notani (1998), se je izkazalo, da spremenljivka zaznanega 
vedenjskega nadzora napoveduje tako vedenjsko namero kot tudi dejansko vedenje. Rezultati 
so pokazali, da je spremenljivka zaznane vedenjske kontrole močnejši napovednik vedenja v 
primeru, ko je konceptualizirana tako, da reflektira kontrolo nad faktorji, ki so primarno 
notranji.  
Nekatere od omenjenih raziskav omenjajo problem merskega instrumenta, ki meri 
spremenljivke teorije (Armitage in Conner, 2001; Godin in Kok, 1996). Avtorji ugotavljajo, da 
številni raziskovalci niso natančno sledili modelu, ki ga je prvotno konceptualiziral Ajzen, kar 
vodi v zavajajoče rezultate in težavno primerjanje raziskav, ki so aplicirale teorijo. Avtorji 
poudarjajo, da je potrebno spremenljivke ustrezno konceptualizirati in operacionalizirati, saj 
lahko samo na ta način ustrezno oblikujemo merski instrument in posledično pridobimo 
kvalitetne podatke za statistično preverjanje teorije.  
20 
 
Model ima tudi nekatere pomanjkljivosti. Raziskovalci M. M. de Graaf, S. B. Allouch in van 
Dijk (2017) kritike teorije razvrstijo v štiri skupine: (a) tisti, ki se osredotočajo na odsotnost 
emocionalne komponente v modelu, (b) tisti, ki postavijo kritiko na socialno komponento 
modela, ki se nanaša zgolj na socialne norme, (c) kritiki, ki se nanašajo na pomanjkljivo 
predpostavko modela, da je vsako vedenje zavedno (nekatera vedenja so avtomatična brez 
posameznikovega zavedanja), in (d) tisti, ki zagovarjajo stališče, da je veliko vedenja rezultat 
ustaljenih rutin, česar model ne omenja. Ajzen (1991) v svojem prispevku zapiše, da se zaveda, 
da teorija verjetno ne vključuje vseh napovednikov, ki so pomembni za posamezna vedenja in 
ravno v ta namen spodbuja raziskovalce, da pri aplikaciji teorije vključujejo tudi napovednike, 
ki se jim zdijo smiselni pri napovedovanju posameznega vedenja.  
Bolj splošno kritiko teorije poda J. Ogden (2003), ki v članku naslovi temeljna vprašanja, 
kot so: (a) Ali je teorija uporabna? (b) Ali lahko teorijo testiramo? (c) Ali teorija uporablja 
analitično ali sintetično resnico? (d) Ali teorija dostopa do kognicije ali ustvarja kognicijo? 
Avtorica na prvo vprašanje odgovarja, da je teorija uporabna, saj se uporablja v raziskovanju 
številnih pomembnih z zdravjem povezanih vedenj, kot so: uporaba kondoma, telesna 
aktivnost, pregledovanje dojk, uporaba čelade, krvodajalstvo, uporaba prepovedanih drog, 
kajenje. Rezultati tovrstnih raziskav so uporabni pri načrtovanju intervencij, ki promovirajo 
zdravo vedenje. Tako lahko s pomočjo teorije načrtovanega vedenja spodbujamo uporabo 
varnostne čelade, saj nam rezultati podajo sliko o tem, katere spremenljivke pomembno 
napovedujejo namero za uporabo čelade oziroma dejansko uporabo čelade in nato pri 
izvajanju intervencije delamo na razvijanju teh spremenljivk (npr. z informiranjem o 
prednostih uporabe čelade razvijamo pozitivna stališča). Avtorica v povezavi z drugim 
vprašanjem poda definicijo dobre teorije. Dobra teorija sestoji iz konstruktov, ki so dovolj 
specifični, da lahko z njimi generiramo hipoteze, ki morajo biti preverljive. Na vprašanje poda 
odgovor, da teorije načrtovanega vedenja ni mogoče testirati. Na podlagi pregleda raziskav, ki 
so uporabile teorijo načrtovanega vedenja, je dve tretjini raziskav ugotovilo, da vsaj eden od 
napovednikov modela (najpogosteje subjektivne norme) ne napoveduje izida spremenljivke, 
ki so ga napovedovali. Poleg tega v vseh raziskavah ostaja določen odstotek nepojasnjene 
variance v vedenjskem namenu (tudi do 65 %) in dejanskem vedenju (tudi do 92 %). Avtorica 
poda kritiko na to, da namesto da bi raziskave v teh primerih enostavno ovrgle model, le-te 
raje iščejo številne razlage za dobljene rezultate. To so na primer: (a) da spremenljivke niso 
bile ustrezno operacionalizirane, (b) da vzorec ni bil ustrezen (v smislu, da so za mlajše 
udeležence značilni drugačni kognitivni napovedniki kot za starejše udeležence), (c) da je 
model ustrezen samo za napovedovanje vedenj, ki so udeležencem dobro poznana, in (d) da 
lahko model potrdimo samo v primeru, da vanj dodamo dodatne napovednike (npr. navade). 
Zanimivo je, da s podatki, ki so jih številni avtorji dobili, niso zavrnili teorije kljub njeni slabi 
napovedni moči, temveč so z razlagami raje ohranjali mišljenje, da lahko model potrdimo. 
Teorije torej ni mogoče testirati, saj raziskave dajejo občutek, da ni mogoče dobiti podatkov, 
s katerimi bi lahko dokazali, da je teorija napačna. Pri odgovoru na tretje vprašanje avtorica 
prične s krajšo razlago o razlikovanju med analitično in sintetično resnico. Prva se nanaša na a 
priori resnico, ki je zaznana z intuicijo, druga pa se nanaša na resnico, do katere pridemo z 
dejanskimi podatki in empiričnim testiranjem. Dobra teorija mora generirati sintetično 
resnico, čemur pa teorija načrtovanega vedenja ne zadostuje. Raziskave, ki uporabljajo teorijo 
načrtovanega vedenja, pogosto korelirajo spremenljivke oziroma kognicije, kot sta na primer 
zaznan vedenjski nadzor in vedenjska namera. Operacionalizacija teh dveh kognicij se zdita 
zelo podobni. Primer: (a) kako gotovi ste, da boste pri naslednjem spolnem odnosu zmožni 
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uporabljati kondom? (postavka za merjenje zaznanega vedenjskega nadzora) (b) Nameravam 
uporabiti kondom pri naslednjem spolnem odnosu (postavka za merjenje vedenjskega 
namena). Njuna pomembna povezanost po mnenju J. Ogden (2003) ni presenetljiva, saj sta 
različno definirani kogniciji pravzaprav podobno operacionalizirani. Večina raziskav tako 
raziskuje analitično resnico, ki je resnična a priori. S četrtim vprašanjem, ki se nanaša na 
dostopanje do kognicije oziroma ustvarjanje kognicije, avtorica odpira pomembno dilemo v 
metodologiji psihologije. Z odgovori na vprašalnikih, ki jih izpolnjujejo udeleženci in 
udeleženke, predpostavljamo, da dostopamo do posameznikovega predhodno obstoječega 
mišljenja. Vendar se moramo zavedati možnosti, da z izpolnjevanjem vprašalnika pravzaprav 
kreiramo kognicijo. Z oblikovanjem vprašanj je namreč možno manipulirati s kognicijo3. To še 
posebej velja v primeru, ko se z vprašanji oziroma postavkami nanašamo na vedenja, ki so 
nova in nepoznana. J. Ogden (2003) to dilemo ponazori na primeru uporabe ženskega 
kondoma. Če prosimo udeleženko, ki nikoli ni videla ali uporabljala ženskega kondoma, naj 
oceni postavko, da ženski kondom zmanjša seksualno zadovoljstvo pri moških, bomo bolj 
verjetno ustvarjali njeno kognicijo kot dostopali do nje. Večina raziskav, ki preučujejo 
nepoznana vedenja, na začetku udeležencem in udeleženkam podajo krajši opis vedenja, s 
čimer lahko raziskovalci enostavno manipulirajo s kognicijo udeležencev. V tem primeru 
obstaja velika verjetnost, da bodo udeleženci in udeleženke odgovarjali socialno zaželeno v 
skladu z začetnim opisom. To kaže na to, da z izpolnjevanjem tovrstnih vprašalnikov 
spreminjamo in ustvarjamo mišljenje. Poleg tega lahko z izpolnitvijo vprašalnika vplivamo na 
dejansko vedenje, na katerega se je nanašal vprašalnik. Z določenimi postavkami lahko 
udeleženec ali udeleženka dobi občutek, da je izbrano vedenje socialno zaželeno oziroma 
nezaželeno. S postavko, kot je na primer: ''večina oseb, ki so mi pomembne, meni, da bi se 
moral izogibati sladkih prigrizkov in pijače v prihodnosti'', lahko pri udeležencu ali udeleženki 
dvignemo nivo zavedanja problematike uživanja sladkih prigrizkov in pijač. Opisana štiri 
področja kritike lahko prenesemo tudi v ostale socialno kognitivne modele, katerim avtorica 
sicer pripisuje pragmatično vrednost, vendar opozarja, da morajo raziskovalci ob tem ohraniti 
kritično distanco.  
1.1.4 Teorija načrtovanega vedenja in implementacijski nameni 
Rečemo lahko, da so vedenjski nameni sami po sebi na ''slabem glasu''. Ljudje, ki 
oblikujejo novoletne zaobljube in oznanijo njihove ''herojske'' namene (npr. da bodo redno 
telovadili, da se bodo zdravo prehranjevali), navadno dobijo zgolj posmehljiv pogled. Ljudje 
namreč dvomijo v učinkovitost novoletnih zaobljub (Gollwitzer, 1999). Toda glede na teorijo 
načrtovanega vedenja bi lahko rekli, da ni razloga, da bi lahko sklepali, da nameni nimajo vpliva 
na dejansko vedenje. Ravno nasprotno, močnejši nameni so bolj verjetno izvedeni kot šibkejši 
nameni (Ajzen, 1991). Kljub temu raziskave kažejo, da korelacije med vedenjskim namenom 
in dejanskim vedenjem niso visoke. Vedenjski namen pojasni zgolj 20 % do 30 % variance v 
vedenju. Korelacija med namenom in vedenjem je odvisna od vrste vedenja. Poleg tega se 
pogosto izkaže, da je posameznikovo preteklo vedenje boljši napovednik kot vedenjski namen. 
Zanimivo je, da je šibka povezava med namenom in vedenjem v veliki meri posledica ''dobrih 
namenov'', ki pa jih posameznik ne uspe dejansko izpeljati (Orbell in Sheeran, 1998). ''Dobre 
                                                          
3 S tem namenom nekatere raziskave uporabljajo Salomonov eksperimentalni načrt štirih skupin, ki poskuša 
rešiti nekatere notranje in zunanje probleme veljavnosti, vendar se zaradi njegove kompleksnosti redko 
uporablja (Braver in Braver, 1988).  
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namene'' lahko naredimo bolj učinkovite, če jim dodamo t. i. implementacijske namene 
(Gollwitzer, 1999).  
Implementacijske namene (ang. implementation intention) je leta 1993 utemeljil 
Gollwitzer kot podporni konstrukt ciljnih namenov (ang. goal intention). Implementacijski 
nameni so podredni ciljnim namenom in določajo, kdaj, kje in kako bo posameznik dosegel 
zastavljen cilj. Imajo naslednjo strukturo: ''Ko bo prišlo do situacije X, bom izvedel odziv Y.'' 
Tako posameznik poveže anticipatorne priložnosti s ciljno usmerjenimi odzivi. Posameznik ni 
usmerjen k želenemu končnemu stanju, kot je to pri ciljnih namenih, temveč se odloči, da se 
bo na določene situacije odzval na določen način. Implementacijski nameni služijo 
spodbujanju uresničitve cilja, ki si ga je posameznik določil v ciljnem namenu. 
Gollwitzer (1993) v članku predstavi empirične rezultate, ki so potrdili, da so cilji, ki so 
podprti z implementacijskimi nameni, bolj verjetno doseženi, saj posameznik manj verjetno 
zgreši priložnosti za njihovo uresničitev. Načrtovanje vedenja namreč ustvari močne 
spominske sledi, ki so lahko dostopne. Povečana dostopnost spominskih sledi bo omogočila, 
da bo posameznik lažje prepoznal kritično situacijo v okolici, v kateri je potreben izbran odziv, 
četudi bo zaposlen z drugimi stvarmi. Ljudje imamo torej izjemno dober spomin na časovno 
obdobje in prostor, ki smo ga določili v naših implementacijskih namenih, kar je potrdila tudi 
raziskava iz leta 1997 (Orbell, Hodgkins in Sheeran). V njej se je izkazalo, da so vse udeleženke, 
ki so oblikovale implementacijske namere, poročale o izvedbi vedenja v tistem časovnem 
obdobju in prostoru, ki so si ga določile v implementacijskih namerah. Ti rezultati kažejo na to, 
da načrtovanje izvedbe vedenja rezultira v implementacijskih namenih, ki so lahko dostopni v 
spominu in ki omogočijo, da so priložnosti za akcijo prepoznane in izkoriščene. Dodaten dokaz 
močnih spominskih sledi v povezavi z implementacijskimi nameni se nanaša na to, da 
udeleženci, ki oblikujejo implementacijske namene, manj verjetno poročajo o tem, da so 
pozabili izvesti vedenje (v primeru omenjene raziskave je bilo to samopregledovanje dojk). To 
kaže na to, da se spomin glede namer razlikuje med tistimi, ki imajo oblikovane 
implementacijske namere, od tistih, ki jih nimajo. 
Avtorji S. Orbell idr. (1997) so prvi, ki so implementacijske namene postavili v kontekst 
teorije načrtovanega vedenja. Avtorji predlagajo, da se v model načrtovanega vedenja 
vedenjskim namenom dodajo implementacijski nameni, saj to izboljša napovedno vrednost 
modela. To še posebej velja v primeru kroničnih in odloženih namenov, ki brez oblikovanih 
implementacijskih namenov morda nikoli ne bi vodili do dejanske izvedbe. Kronični nameni se 
nanašajo na dolgoletne odločitve, da bo posameznik dosegel nek cilj, na katerem pa ni nikoli 
zares delal. Na primer: posameznik ima že več let namen, da se bo naučil igrati klavir, vendar 
še nikoli ni poskusil z igranjem. Odloženi nameni se nanašajo na odločitve glede določenih 
dejanj v nespecificirani točki v prihodnosti. Na primer: ''Enkrat v prihodnosti nameravam 
preurediti podstrešje''. Kronični in odloženi nameni morajo biti aktivirani v delovnem spominu, 
če želimo, da je cilj dosežen oziroma vedenje uspešno izvedeno. Nameni so mentalne 
reprezentacije, ki se lahko aktivirajo z okoljskimi dražljaji. Okoljski dražljaji lahko pripeljejo 
kronične ali odložene namene v zavest in izvedbo dejanja oziroma vedenja. V ta namen je 
dobro, da posameznik specificira implementacijske namene oziroma določeno časovno 
obdobje in določeno vedenje v povezavi s cilji. V primeru kroničnega namena, da se bo 
posameznik naučil igrati klavir, mora posameznik oblikovati implementacijski namen, kot na 
primer: ''Kupil bom priročnik za igranje klavirja jutri zjutraj, ko bom šel mimo trgovine s 
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klavirji''. Ko posameznik oblikuje ta implementacijski namen, je doseganje zastavljenega cilja 
lažje. 
Avtorji S. Orbell idr. (1997) so ugotovili, da so tiste udeleženke, ki so imele oblikovane 
implementacijske namene, ki so se nanašali na čas in prostor, kjer bodo izvedle 
samopregledovanje dojk, dvakrat bolj verjetno dejansko izvedle omenjeno vedenje. Ta 
ugotovitev poda podporo predpostavki, da implementacijski nameni izboljšajo napovedno 
vrednost vedenjskih namenov v teoriji načrtovanega vedenja. Isti raziskovalci so že leta 1997 
znotraj skupine udeleženk, ki so imele močnejši namen izvedbe vedenja, primerjali tiste, ki so 
morale zapisati implementacijske namene, in tiste, ki jih niso. Vse udeleženke, ki so poročale 
o močnem namenu in zapisale implementacijske namene, so tudi izvedle samopregledovaje 
dojk. Če udeleženke niso zapisale implementacijskih namenov, je zgolj 53 % udeleženk tudi 
dejansko izvedla vedenje, čeprav so poročale o močnem namenu za izvedbo vedenja. 
Zanimivi so rezultati študije iz leta 1997, v kateri sta raziskovalca Gollwitzer in Brandstatter 
prav tako preučevala vlogo implementacijskih namenov pri izvedbi dejanskega vedenja. 
Udeleženci so pred božičnimi počitnicami dobili navodilo, da morajo napisati poročilo o tem, 
kako preživljajo božične večere. Poročilo so morali napisati v roku 48 ur po božičnem večeru 
in ga poslati raziskovalcu, ki naj bi preučeval, kako študenti preživljajo praznike. Polovica 
udeležencev je ob tem dobila navodila, da morajo na vprašalniku označiti, kdaj in kje 
nameravajo napisati poročilo; druga polovica udeležencev te naloge ni imela. Ko sta 
raziskovalca po božičnem večeru dobila poročila, je tri četrtine udeležencev, ki so izpolnili 
vprašanja o implementacijskih namenih, poslala poročilo; le ena tretjina udeležencev, ki niso 
izpolnjevali vprašalnika o implementacijskih namerah, je poslala sporočilo. To kaže na to, da 
implementacijski nameni pomagajo posameznikom pri doseganju cilja.  
1.2 Robotika 
1.2.1 Interakcija med človekom in robotom 
Človek-robot interakcija je transdisciplinarno področje, ki raziskuje dinamiko interakcije 
med človekom in robotom. Raziskovalci tega področja prihajajo iz različnih znanstvenih 
področij: inženirstva (elektro, strojno, industrijsko), računalniške znanosti (interakcija človek-
računalnik, umetna inteligenca, robotika, računalniški vid, razumevanje narave jezika), 
socialnih ved (psihologija, kognitivna znanost, komunikacija, antropologija) in humanističnih 
ved (etika, filozofija) (Feil-Seifer in Matarić, 2009). Roboti so bili prvotno uporabljeni za 
opravljanje enostavnih rutinskih del, a se v zadnjem času vključujejo v vedno bolj kompleksna 
in manj strukturirana dela in aktivnosti. Zasedajo različne vloge, od industrijske avtomatizacije 
in avtomobilske industrije do zdravstvene oskrbe in zabave. Ker pri tem pogosto sodelujejo s 
človekom, postaja raziskovanje interakcije človek-robot vedno bolj pomembno (Royakkers in 
Est, 2015). Področje interakcije človek-robot se ukvarja z raziskovanjem tega, kako ljudje 
vstopamo v interakcijo z robotom in kako oblikovati ter vpeljati robotski sistem, ki bo 
sposoben uspešnega sodelovanja s človekom pri opravljanju interaktivnih nalog (Goodrich in 
Schultz, 2007). Ključni cilj raziskovanja interakcije človek-robot je razvoj principov in 




Interakcija človek-robot je bila tema znanstvene fantastike in akademske špekulacije, še 
preden so obstajali roboti. Izraz ''robot'' izhaja iz gledališke igre R. U. R. (orig. Rossumovi 
Univerzalni Roboti), avtorja Karla Čapka, ki se je premierno predvajala leta 1921 (Feil-Seifer in 
Matarić, 2009; Goodrich in Schultz, 2007). V igri so bili roboti ustvarjeni, da delajo za ljudi. 
Kasneje se v igri roboti uprejo in uničijo človeško raso. Slednji motiv se pogosto pojavlja tudi v 
modernih znanstveno fantastičnih filmskih in knjižnih zgodbah. Izraz ''robot'' je kasneje 
uveljavil Isaac Asimov, ki je raziskal osnovne koncepte interakcije človek-robot. Svoje 
ugotovitve je leta 1941 predstavil v romanu Jaz, robot (Feil-Seifer in Matarić, 2009). V njem 
izpostavi tri zakone robotike: (1) robot ne sme škodovati človeku ali z neposredovanjem 
dopustiti, da se človek poškoduje, (2) robot mora vedno slediti ukazom človeka, razen ko so ti 
ukazi v nasprotju s prvim zakonom robotike, (3) robot mora varovati svoj obstoj, dokler 
varovanje obstoja ni v nasprotju s prvim ali drugim zakonom robotike. Zakoni so vplivali in še 
danes vplivajo na razvoj robotike. 
Jasna in enotna definicija izraza ''robot'' ne obstaja. Ljudje s to besedo navadno razumejo 
stroje, za katere so značilni inteligentno vedenje in podobnost z ljudmi ali živalmi v vedenju, 
mobilnost in sposobnost, da so v fizični interakciji z okoljem (Young, Hawkins, Sharlin in 
Igarashi, 2009). Ameriški inštitut za robotiko (RIA) definira robota kot multifunkcionalni 
manipulator, ki ga je možno reprogramirati in je oblikovan tako, da lahko premika svoje dele 
ter druga orodja oziroma kot specializirano napravo, ki je programirana tako, da lahko opravlja 
določena opravila. Mednarodno združenje robotike (IFR) robota definira z dveh vidikov: (a) 
kot robota, ki služi kot pomočnik ljudem, (b) kot robota, ki upravlja s in vzdržuje strojno 
opremo (Hegel, Muhl, Wrede, Hielscher-Fastabend in Sagerer, 2008). Izraz ''robot'' ima tako 
veliko stopnjo interpretativne fleksibilnosti; njegov pomen je odvisen od konteksta in naloge, 
ki jo opravlja (npr. industrijski, vojaški, robot v domačem okolju) (Young idr., 2009). 
1.2.2 Socialna robotika 
V zadnjem času se področje interakcije človek-robot ukvarja z raziskovanjem t. i. socialnih 
robotov. Gre za robote, ki sodelujejo in komunicirajo z ljudmi v skladu z vedenjskimi normami, 
ki jih pričakujemo od ljudi, s katerimi robot sodeluje (Hegel idr., 2008). Mnogi socialni roboti 
so humanoidni (tj. po izgledu podobni človeku) ali živalske oblike, vendar to ni nujno, saj se 
pojavljajo tudi v drugačnih oblikah (npr. v obliki namizne svetilke) (Breazeal idr., 2008). 
Socialni roboti imajo različne funkcije: od robotov, katerih edini namen in naloga je 
socialna interakcija z ljudmi (npr. Kismet, Cog), do robotov, ki sledijo socialnim normam z 
namenom, da opravijo različne naloge v človekovem okolju (npr. Pearl, Sage). Uporabljajo se 
kot igrače, z namenom izobraževanja ali v terapevtske namene (Fong idr. 2003). Njihova 
skupna značilnost je ta, da sodelujejo z ljudmi na interpersonalnem nivoju z besedno, 
nebesedno in čustveno komunikacijo (Young idr., 2009). Nekateri socialni roboti so proaktivni 
v socialni interakciji, medtem ko se drugi zgolj odzivajo na človeško vedenje (Fong idr., 2003). 
Glede na to, da je človeško vedenje in okolje zelo kompleksno, so socialni roboti med najbolj 
sofisticiranimi in inteligentnimi roboti (Breazeal idr., 2008). Lahko jih interpretiramo kot žive 
ali nežive entitete. Žive zato, ker se premikajo in govorijo. Nežive pa zato, ker so pravzaprav 
programirani stroji. Interpretacija socialnih robotov kot ‘’nekje vmes’’ med živim in neživim, 
kaže na obstoj nove ontološke kategorije in nove tehnološke zvrsti (de Graaf, 2016). Socialni 
roboti so pomembni za domene, kjer morajo roboti izkazovati t. i. kolegialne interakcijske 
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veščine (ang. peer-to-peer interaction skills), ki so pomembne (a) za reševanje specifičnih nalog 
(b) tam, kjer je primarna funkcija robota, da je v socialni interakciji z ljudmi (Fong idr., 2003).  
Za razvoj socialnih robotov, ki bodo uspešno sodelovali z ljudmi, je potrebno natančno 
poznavanje človeške inteligentnosti in vedenja na vseh dimenzijah – kognitivni, čustveni, 
fizikalni in socialni (Breazeal idr., 2008). Razvoj tovrstnih robotov zahteva uporabo modelov 
na različnih področjih: socialnega učenja in posnemanja, gestikulacije, jezikovne komunikacije 
in čustev. Socialni roboti namreč izražajo in zaznavajo čustva, vzpostavljajo in vzdržujejo 
odnose, lahko izražajo različne osebnosti ter se učijo različnih socialnih kompetenc (Fong idr., 
2003). To zahteva interdisciplinarni pristop različnih znanstvenih usmeritev (Breazeal idr., 
2008). Dolgoročni cilj razviti socialne robote, ki bodo kompetentno in ustrezno sodelovali z 
ljudmi, je zahteven in poln izzivov. Vsi robotski sistemi (ne glede na to, ali so socialni ali ne) se 
soočajo s številnimi konstrukcijskimi težavami. To vključuje kognicijo (načrtovanje, 
sprejemanje odločitev), zaznavanje (navigacija, zaznavanje okolja), akcijo (mobilnost, 
manipulacija), interakcijo človek-robot (stik z uporabnikom, prikazovanje povratne 
informacije) in arhitekturo (kontrolni in elektromehanični sistem) (Fong idr., 2003).  
V okviru psihološkega raziskovanja so še posebej pomembni naslednji izzivi: multimodalna 
komunikacija (uporaba lingvističnih in paralingvističnih informacij; Breazeal idr., 2008), 
čustvena interakcija (npr. izkazovanje umetnih čustev, računski modeli čustev; Fong idr., 2003; 
Breazeal, 2003), socialno kognitivne zmožnosti (npr. skupna vezana pozornost, roboti za 
terapijo otrok z motnjo avtističnega spektra; Cabibihan, Javed, Ang, Aljunied, 2013; Kim idr., 
2013), identiteta (''osebnost'') robota (Fong idr., 2003), zaznavanje sveta (Fong idr., 2003), 
prepoznavanje gest (Fong idr., 2008), prilagodljivost uporabniku (Fong idr., 2003), utelešenost 
robota (npr. teorija t. i. ''grozljive doline''; Mori, 1970, v: Mori, MacDorman in Kageki, 2012).     
1.2.2.1 Utelešenost robota  
Oblika in struktura robota sta pomembni, ker mu omogočata doseči določena družbena 
pričakovanja. Od fizičnega izgleda robota je med drugim odvisna interakcija s človekom. 
Robot, ki izgleda kot pes, bo obravnavan drugače kot robot, ki ima antropomorfno obliko. Pri 
načrtovanju fizičnega izgleda robota je potrebno upoštevati več napotkov. Pomembno je, da 
robotov izgled sovpada z njegovo funkcijo. Na primer, roboti pomočniki za gibalno ovirane 
starostnike, ki pomagajo pri njihovem dvigovanju, morajo imeti dodatne ročke za oporo, kar 
robotu omogoči, da opravi svojo funkcijo. Sicer pa je antopomorfni pristop k oblikovanju 
izgleda, katerega vodilo je, da bi robota naredili čim bolj podobnega človeku, najbolj razširjen. 
Pogosto se uporablja tudi zoomorfizem, katerega namen je oblikovati robota, ki bo podoben 
živali, najpogosteje domačim živalim (Fong idr., 2003). 
Potencialna nevarnost pri oblikovanju robota, ki posnema človeške lastnosti, je njegova 
srhljivost. Ena izmed teorij, ki poskuša razložiti, kako lahko različni roboti izzovejo negativne, 
grozljive ali srhljive občutke pri ljudeh, je teorija t. i. ''grozljive doline'' (ang. uncanny valley) 
(Mori, 1970, angleški prevod v: Mori, MacDorman in Kageki, 2012). Avtor teorije Masahiro 
Mori, japonski raziskovalec na področju robotike, je v teoriji ''grozljive doline'' opisal učinke, 
ki jih v opazovalcih vzbudijo človeku vedno bolj podobni roboti. Mori (1970, angleški prevod 
v: Mori idr., 2012) je sestavil graf, na katerem se vidi, kateri objekti sodijo v območje ''grozljive 
doline'' (glej Sliko 2). Na Sliki 2 lahko vidimo, da s podobnostjo robota človeku (ang. human 
likeness) sproščenost in intenzivnost pozitivnih čustev do robota (ang. affinity) narašča. Na 
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neki točki, kjer ima robot izjemno, a ne povsem človeku podoben videz, pozitivna čustva do 
robotov strmo padejo. Tovrstni roboti v ljudeh vzbujajo začudenost, odpor in gnus. Ta strm 
padec v zaznavanju robotov imenujemo ''grozljiva dolina''. Kot primer Mori (1970, angleški 
prevod v: Mori idr., 2012) navede stisk protetične roke, ki na prvi pogled izgleda kot človeška 
(simulira človeške žile, mišice, nohte, prstne odtise in barvo kože); ob dotiku pa človek spozna, 
da je umetna, kar protetično roko umesti v ''grozljivo dolino''. Dodajanje gibanja spremeni 
obliko odnosa tako, da se vrhovi povišajo in ''grozljiva dolina'' poglobi. Slednje lahko 
ponazorimo na primeru protetične roke: če ji dodamo gibanje, se občutek tujosti in odpora ob 
rokovanju s tovrstno roko v primerjavi s protetično roko brez gibanja še poviša. Mori (1970, 
angleški prevod v Mori idr., 2012) meni, da antropomorfizacije robotov ne smemo pripeljati 
do te stopnje ''grozljive doline''. Priporoča, da oblikovalci robotov oblikujejo v smeri prvega 
vrha (ang. toy robot) in ne v smeri drugega vrha (ang. healthy person). Čeprav je drugi vrh višji, 
obstaja velika verjetnost za padec v ''grozljivo dolino''. 
  
Slika 2. Prikaz ''grozljive doline'' in okolice v angleščini (Mori, 1970, angleški prevod v Mori idr., 
2012, str. 99). © 2012 IEEE (dovoljenje za objavo je dostopno na spletnem naslovu: 
https://s100.copyright.com/AppDispatchServlet). 
1.2.3 Roboti za pomoč pri oskrbi starostnikov 
Po podatkih Evropske komisije (2012) bo odstotek populacije EU, starejše od 65 let, 
narasel iz 17 % v letu 2010 na 30 % v letu 2060. Specifično za Slovenijo podatki kažejo 
podobno: iz 16,5 % v letu 2010 na 31,5 % v letu 2060. Poleg tega pričakujemo, da bomo ljudje 
živeli dlje. Življenjska doba prebivalcev EU ob rojstvu se bo za moške iz 76,6 let v letu 2010 
dvignila na 84,6 let v letu 2060 in za ženske iz 82,5 v letu 2010 na 89,1 v letu 2060. Staranje 
prebivalstva (tj. populacija, ki ima vedno večji delež oseb, starejših od 65 let) bo povečalo 
pritisk na institucije in posameznike, ki skrbijo za starejše. To lahko pripelje do pomanjkanja 
delovne sile in prostorskih kapacitet v institucijah, ki skrbijo za starostnike. Statistični podatki 
in napovedi tako predstavljajo enega najmočnejših argumentov za razvoj robotike, ki bi 
institucijam in posameznikom pomagala pri skrbi za starostnike. Argument, da lahko roboti 
rešijo problem primanjkljaja delovne sile za pomoč starostnikom, sicer nima trdnih dokazov, 
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zato je bolje da govorimo o prerazporeditvi odgovornosti in nalog med roboti in skrbniki in ne 
o popolni zamenjavi skrbnikov z roboti (Royakkers in Est, 2015). 
1.2.3.1 Funkcije robotov za oskrbo starejših 
Roboti lahko prispevajo pri oskrbi starejših na tradicionalen način, tj. v vlogi ‘’služabnika’’, 
kar pomeni, da robot pomaga predvsem pri fizično težjih opravilih, kot so na primer: 
dvigovanje iz postelje, hoja od postelje do stola in nazaj, obračanje v postelji, oblačenje, 
premikanje predmetov. Tovrstna vloga robota bi starejšim omogočila, da bodo dlje časa živeli 
samostojno. Tovrstni roboti bi lahko pomagali tudi pri nudenju bolj intimne fizične asistence, 
kot je na primer pomoč pri tuširanju ali spremstvo do stranišča (Breazeal, 2002). Da lahko 
robot opravlja vse te funkcije, mora biti zelo soficticiran, mobilen, spreten in vodoodporen. 
Mora biti močan, da lahko dviguje težka bremena. Na tem mestu se nam poraja vprašanje 
varnosti robota. Vprašamo se lahko na primer, kaj če se robot med dvigovanjem osebe iz 
postelje prevrne in poškoduje osebo? Avtorja Sparrow in L.Sparrow (2006) ugotavljata, da je 
glede naštetih funkcij robot v celoti nadomestljiv z drugimi, že razvitimi pripomočki, ki 
pomagajo pri mobilnosti in dvigovanju (npr. električni invalidski vozički), zato ne vidita potrebe 
po razvoju robotov s tovrstnimi funkcijami.  
Bolj verjetna in smiselna funkcija po mnenju Sparrow in L. Sparrow (2006) je razvoj funkcij, 
s katerimi bi robot pomagal pri gospodinjskih opravilih in starejšim pomagal pri ohranjanju 
čistega in urejenega doma ter njene okolice. Gre za že uveljavljeno idejo robotskega sesalnika 
in robotske kosilnice, ki jih že lahko kupimo na prodajnem trgu. Avtorja menita, da bi bilo 
smiselno tovrstne robote izpopolniti in jih pogosteje vključevati v bolnišnice, domove za 
starejše občane in lastne domove.  
Naslednja funkcija, ki jo pri obravnavanih robotih razvijajo, je asistenca v nadzorovanju 
oseb z demenco ali drugimi boleznimi. V tem primeru robot opozori relevantne ljudi, ko oseba 
potrebuje pomoč (npr. se ne odziva, je padla). To bi starejšim omogočilo, da živijo v svojih 
domovih dlje časa, medtem ko bi bolnišnice in domovi za starejše imeli s tovrstnimi roboti višji 
standard oskrbe v kombinaciji z enakim številom zaposlenih oseb. Roboti v tem primeru 
potrebujejo visoko raven umetne inteligence, ki jim omogoča dobro presojo o tem, kdaj je 
oseba v distresu (Sparrow in Sparrow, 2006). Bolnišnice v kontekstu te funkcije že imajo na 
primer gumbe ob postelji ali na stranišču, s katerimi pokličejo zdravstveno ali negovalno 
osebje.  
Najbolj ambiciozna in kontroverzna funkcija tovrstnih robotov je družabništvo osamljenim 
starejšim osebam. Po podatkih Eurostata (2017) je v letu 2015 v Sloveniji 34,4 % starejših od 
65 let živelo samih v lastnem gospodinjstvu, kar je blizu evropskemu povprečju, ki znaša 32,1 
%. Pričakujemo lahko, da se bo ta fenomen v prihodnosti zaradi sprememb v družinski 
strukturi in povečane mobilnosti znotraj delovnih mest še povečeval. Osamljenost in socialna 
izolacija je posledično pomemben faktor, ki vpliva na blagostanje starejše populacije. Roboti, 
ki bi bili zmožni pogovora, zabavanja in sočutnega odzivanja, bi lahko vsaj deloma zmanjšali 
občutek osamljenosti (Sparrow in Sparrow, 2006). To idejo proizvajalci robotov pogosto 
vključijo v komercialne robotske živali, ki jih proizvajalci pogosto oglašujejo tudi kot prijatelje 
(npr. Aibo, Paro). Rezultati kažejo, da lahko uporaba robotskih živali v domu za starejše občane 
zviša pogostost pozitivne socialne interakcije med tam stanujočimi, saj imajo vsi skupen 
objekt, s katerim se ukvarjajo in o katerem se pogovarjajo (Wada in Shibata, 2006). Tudi na 
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primeru oseb z demenco se je pokazalo, da uporaba zoomorfnih socialnih robotov vodi v 
zvišanje količine komunikacije z obiskovalci, ki obiščejo starejšega v domu za starejše občane 
(Kramer, Friedman in Bernstein, 2015). Tovrstne, lahko bi jim rekli igrače, pravzaprav veljajo 
za prve komercialne verzije socialnih robotov (Breazeal, 2002). A. Sharkey in Sharkey (2012) 
izpostavita zanimiv predlog za prihodnje raziskave: ali se ob stiku z robotskim hišnim 
ljubljenčkom izloča oksitocin? Povišana raven oksitocina, ki vodi v zmanjšanje ravni stresa, bi 
lahko bila ena glavnih prednosti uporabe robotskih hišnih ljubljenčkov. V povezavi z biološkimi 
indikatorji se je pri terapiji oseb z demenco s pomočjo robotskega tjulnja (Paro) pokazalo 
izboljšanje možganske aktivnosti ob stiku z robotom. To kaže na potencialno uporabnost 
socialne robotike pri terapiji oseb z demenco (Wada, Shibata, Musha in Kimura, 2008).  
Robotska tehnologija lahko pripomore k večji samostojnosti starostnikov, saj negovalci in 
drugo osebje, ki skrbi za starejše, nimajo vedno časa, da bi v celoti poskrbeli za starejšega. 
Poleg tega lahko robotska tehnologija, ki je pod kontrolo starostnika, ne le poviša njegovo 
samostojnost, temveč ga tudi opolnomoči. Uporaba robota mu lahko daje večji občutek 
kontrole nad okoljem, večjo mobilnost in zmanjša stresnost intimnih situacij, ko mora na 
primer iti na stranišče ali ko se mora umiti. V teh primerih je lahko prisotnost negovalca zanj 
moteča. Poleg tega lahko robotska tehnologija pomaga pri vzpostavljanju pogostejših 
socialnih kontaktov. Starostniku lahko pomaga pri tem, da pride do nekega prostora za 
druženje in nazaj v sobo. Vse to vodi v povišanje psihološkega blagostanja pri starostniku 
(Sharkey in Sharkey, 2012). Primer robota za pomoč pri oskrbi starostnikov je prikazan na Sliki 
3. Robot Care-O-bot 3 pomaga starejšim posameznikom pri samostojnejšem staranju. 
Starostniku predlaga aktivnosti, kot na primer: merjenje krvnega tlaka, pitje vode. Prav tako 
lahko iz police prinese knjigo, ki si jo oseba želi brati. V roki ima tablični računalnik, ki 
starostniku omogoča klic svojcev in zdravnika. V primeru neodzivnosti ali nesreče robot 
pokliče nujno medicinsko pomoč (Fraunhofer IPA, 2019).  
 
Slika 3. Humanoidni robot Care-O-bot 3 (Fraunhofer IPA in Kilian, 2012). Dovoljenje za objavo 





1.2.3.2 Etični vidik robotov za oskrbo starostnikov 
Do razvoja robotov za oskrbo starostnikov moramo imeti tudi kritičen pristop. Med 
pregledovanjem novic na to temo lahko med članki najdemo številne take, ki celo oglašujejo 
prednosti, ki jih roboti lahko ponudijo starostnikom. Gre predvsem za poročanje o novicah z 
Japonske, ki večino svojega proračuna vlaga v razvoj robotike in kjer se po poročanju medijev 
tovrstni roboti že uspešno uporabljajo (Zaidi, 2017). Avtorja Sparrow in L. Sparrow (2006) 
menita, da je poročanje o uporabnosti tovrstnih robotov pretirano. Menita, da razvoj robotov, 
ki bi zadovoljil čustvene in socialne potrebe starejših, ni mogoč; gre zgolj za utopične trditve, 
ki jih najdemo v znanstveni in poljudni literaturi. Menita, da je razvoj robotov, ki bi nudili 
nekatere osnovne funkcije (npr. pomoč pri vstajanju in hoji) sicer možen, vendar je problem, 
da bodo finančni pritiski s strani vlade v tem primeru vodili v zmanjšanje človeškega kontakta 
za starejše, kar pa bo pogubno za psihološko blagostanje starejše populacije. Menita, da je 
namen zamenjati pristen človeški kontakt za robota neetičen.  
Sparrow in L. Sparrow (2006) menita, da obstaja ogromen razkorak med zabavno novostjo 
na eni strani in entiteto, s katero bi lahko posameznik imel dolgoročen prijateljski odnos, na 
drugi strani. Menita, da veliko komercialnih robotov, ki jih proizvajalci oglašujejo kot 
potencialne prijatelje in hišne ljubljenčke, kmalu pristane v omari, saj se jih uporabnik naveliča 
podobno kot drugih igrač. Če želimo, da robot vpliva na naša čustva za več kot le nekaj tednov, 
mora posedovati širši nabor vedenja in biti dovolj sofisticiran. Avtorja menita, da z robotom ni 
mogoče vzpostaviti prijateljskega odnosa, saj se odnos z robotom bistveno razlikuje od odnosa 
do sočloveka v vidiku potreb in zahtev, ki jih ima človek oziroma katerih robot nima. Prijatelji 
imajo nepredvidljive, nepričakovane in včasih tudi neprijetne želje in zahteve od nas (npr. joče 
in mi ga potolažimo). Slednje je bistveni dejavnik, ki odnose s sočlovekom (ali domačo živaljo) 
vzpostavi kot zanimive in navdihujoče. Entitete, ki so nam povsem na voljo in pod našim 
nadzorom (jih lahko preprosto ugasnemo, ko se jih naveličamo), so zgolj ''predmeti'' in ne 
potencialni prijatelji. Čeprav naj bi bili roboti po mnenju inženirjev v bližnji prihodnosti zmožni 
resnične ljubezni, prijateljstva in čustev, avtorja menita, da je to zelo malo verjetno, saj niso 
biološke entitete, ki bi si s človek delile enake šibkosti in slabosti (npr. neizogibnost staranja, 
bolezni in smrti). Posledično se na človeka ne morejo ustrezno odzvati, saj ga ne razumejo 
zares.  
Pojavlja se tudi problem varnosti in odgovornosti robota. Na primer, ko robot dviguje 
starostnika, ne sme zgrešiti in starostnika izpustiti na tla ali se z njim zaleteti v steno. Kdo ali 
kaj je pri sistemih, kjer se robot odziva glede na ukaze uporabnika, odgovoren v primeru, če 
pride do poškodbe uporabnika? Lahko je to uporabnik sam ali robot oziroma njegov 
proizvajalec (Sharley in Sharkey, 2012).  
Raziskave na področju interakcije starostnik-robot so pokazale, da lahko starostniki 
vzpostavijo čustveno in socialno vez z robotom (de Graaf, Allouch in Klamer, 2015). Interakcija 
z robotom je bolj podobna interakciji s človekom ali živaljo kot pa interakciji s tehnologijo (de 
Graaf, 2016). Problem pri tem je, da bodo morda ljudje do neke mere res imeli občutek, da je 
robotu mar za njih in se bodo nanj navezali (Breazeal, 2002), vendar bosta to le ''iluzija in trik'', 
ki so jima ljudje nasedli, oziroma posledica, da smo ustvarili robota, ki bo izgledal, kot da ima 
resnična čustva in da resnično razmišlja (Sparrow in Sparrow, 2006). Zabloda, da se ljudje 
počutijo ljubljene s strani robota, je problematična z dveh vidikov. Prvič, ''žalostno'' je, da 
tovrstne zablode o svetu ustvarjamo sami. Razmišljanju, da je sofisticirana električna igrača 
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naš prijatelj, bi se morali izogibati in ga nikakor spodbujati in celo znanstveno raziskovati. 
Drugič, zablode ne bodo zvišale našega psihološkega blagostanja. Večina med nami si želi biti 
ljubljena ter imeti prijatelje in ne zgolj verjeti, da je ljubljena in da ima prijatelje, medtem ko 
so ta prepričanja pravzaprav napačna. Realnega življenja si ne želimo zamenjati za življenje s 
sofisticiranim strojem virtualne resničnosti, ki nam ponuja iluzijo, v kateri je naše življenje 
veliko lepše. Namen, da želimo z roboti pretentati starostnike, da jih ima robot resnično rad 
in je njihov prijatelj, je skrajno neetično (Sparrow in Sparrow, 2006). To je še posebej kritično 
v primeru uporabe robota za osebe, ki imajo demenco, saj te še težje razločujejo med robotom 
in resnično osebo. Uporaba robota lahko še dodatno poveča njihovo dezorientacijo, saj težko 
razumejo, zakaj stroj predstavlja njihovega socialnega družabnika in se obnaša kot človek (Wu, 
Fassert in Rigaud, 2012).  
Pomembna kritika se nanaša tudi na problem objektifikacije starostnikov. Pogosto je 
primarni fokus razvoja robotov izboljšati življenje oskrbnikov (družine ali negovalcev v 
institucijah) in ne življenja starostnikov. Starostniki se lahko počutijo kot objekt, če jim pri 
premikanju in hranjenju pomaga robot. To jim lahko daje občutek, da imajo nad svojim 
življenjem še manj kontrole, kot bi jo sicer imeli, če bi jim pomagali človeški skrbniki. Povečana 
objektifikacija tako vodi v zmanjšanje blagostanja starostnikov (Sharkey in Sharkey, 2012).  
Avstralska avtorja Sparrow in L. Sparrow (2006) se dotakneta tudi kritike, ki se nanaša na 
cenovno vrednost robotov za pomoč pri oskrbi. Dvomita v domnevo, da naj bi roboti zmanjšali 
stroške za oskrbo starejših in onemoglih. Ugotavljata, da zaposleni na področju oskrbe 
starejših: (a) dobijo relativno slabo plačo, (b) svojo plačo zapravijo za dobrine in storitve, ki so 
pomembne za normalno funkcioniranje družbe (kupijo hrano, plačajo za prevoz na delovno 
mesto, gredo k frizerju, idr.) in (c) učijo naslednje generacije zaposlenih, kako skrbeti za 
starejše. Roboti bi morali biti zelo poceni za nakup in vzdrževanje, da bi bili cenovno 
dolgoročno bolj učinkoviti za delovanje države. Poleg tega avtorja dvomita v resnejši problem 
pomanjkanja delovne sile na tem področju, saj migracije zadnjih let kažejo, da lahko 
pomanjkanje nadomestimo z imigranti (v Evropi z imigranti iz afriških držav in držav Bližnjega 
vzhoda).  
Podporna tehnologija implicira na etične probleme tudi na področju avtonomije. Zastavlja 
se vprašanje, koliko kontrole in avtonomije bi moral uporabnik robota sploh imeti. Potrebno 
je najti pravo mero med opolnomočenjem starejšega s tem, da mu robot pomaga pri 
mobilnosti na eni strani in ščitenjem pred nevarnimi situacijami na drugi strani. Na primer, če 
uporabnik robota prosi, naj ga vrže z balkona, robot tega ne sme izvesti. Gre za delikatno 
ravnotežje med izboljšanjem psihološkega blagostanja uporabnika z zagotavljanjem 
avtonomnosti ter neodvisnosti in varovanjem njegove fizične dobrobiti in varnosti. A če lahko 
robot predvideva potencialno nevarne situacije in starostniku prepove izvajanje vedenj, ki so 
nevarna (npr. starostniku prepove, da stopi na stol, ko želi vzeti nekaj iz police, ki je ne doseže), 
je lahko to znak avtoritarne robotike. Podoben problem se pojavi tudi (a) v pametnih domovih, 
kjer senzorji na primer zaznajo, kdaj želi starostnik zapustiti dom, da se takrat vrata 
avtomatsko zaklenejo in (b) pri sistemih sledenja starostniku zunaj njegovega doma in javljanju 
svojcem, kje le je. Primer te dileme lahko dobro ponazorimo na primeru, kjer svojec skozi 
robota starostniku ne dovoljuje, da bi čez dan pojedel več kalorij, kot je zanj priporočeno, saj 
bi to lahko vodilo v debelost. Kako bi na to dilemo gledali pravniki oziroma pravnice? Ali so 
prednosti za zdravje dovolj močan argument, ki opravičuje omejevanje posameznikove 
svobode (Sharkey in Sharkey, 2012)? 
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Raziskava, ki sta jo s pomočjo intervjujev opravili raziskovalki Z. Gabriel in A. Bowling 
(2004), je pokazala, da so kvalitetni medosebni odnosi najpomembnejši faktor kvalitetnega 
življenja v pozni odraslosti. Poleg tega so medosebni odnosi pomemben varovalni dejavnik 
pred razvojem depresije in demence v obdobju pozne odraslosti (Sharkey in Sharkey, 2012). 
Avtorja Sparrow in L. Sparrow (2006) ugotavljata, da najpogostejši medosebni kontakt 
predstavljajo ravno negovalci/-ke in osebe, ki čistijo njihovo sobo ali dom. Te osebe jih ne 
samo umijejo, jim pomagajo pri vstajanju iz postelje in počistijo sobo, temveč se z njimi 
pogovarjajo o aktualnih dogodkih v svetu, dogodivščinah iz preteklosti, svojih željah idr. S tem 
osebe izražajo svoje mnenje in dobijo vsaj manjši občutek, da imajo nadzor nad svojim 
življenjem. Z uporabo robotov na teh področjih bi starejše prikrajšali za ta pomemben 
medosebni kontakt, ki jim ga nudijo te osebe. Že omenjena funkcija t. i. virtualnih obiskov 
oziroma video pogovora svojcev s starostnikom prav tako lahko vodi v zmanjšanje realnih 
obiskov. Če imamo možnost uporabe robota za virtualen obisk našega svojca, se bomo manj 
verjetno usedli v avto in odpeljali do njega. Virtualni obiski sicer lahko zmanjšajo občutek 
osamljenosti do neke mere, vendar kljub temu niso ustrezna zamenjava za objem oziroma 
deljenje fizičnega prostora, kar je značilno za realne obiske (Sharkey in Sharkey, 2012). 
Sparrow in L. Sparrow (2006) v članku večkrat poudarjata, da je uvajanje robotov v sfere, kjer 
je čustvena interakcija pomembna komponenta, koristno samo v primeru, če to ne vodi v 
zmanjšanje števila oseb in ur, ki jih te osebe namenijo negi in pogovoru s starejšimi.  
Kot osnovo za etično ovrednotenje tovrstnih robotov lahko vzamemo 12 človeških 
vrednot, katerim naj bi jim sledil etični razvoj tehnologije (Sharkey in Sharkey, 2012): dobrobit 
človeka, lastništvo, zasebnost, odsotnost predsodkov, univerzalna uporabnost, zaupanje, 
avtonomnost, informirano soglasje, odgovornost, identiteta, spokojnost in trajnost. Razvoj 
robotov za pomoč pri oskrbi starejših in onemoglih sledi predvsem prvi vrednoti – dobrobiti 
človeka. Če ugotovimo, da imajo roboti negativni učinek za dobrobit starejšega, je to močan 
razlog, da nasprotujemo njihovi uporabi. V povezavi z omenjenimi vrednotami se večkrat 
pojavlja tudi problem zasebnosti, ki jo starostnik s stalnim robotskim nadzorovanjem izgubi. 
Zmogljivi spominski sistemi lahko posnamejo celotno življenje starostnika: kaj se pogovarja, 
kaj dela, kdaj gre na stranišče itd. Če imajo svojci dostop do teh vsebin, gre za očitno kršenje 
osnovne človekove vrednote zasebnosti.  
V raziskavi, ki so jo izvedli Wu idr. (2012), se je s pomočjo fokusnih skupin, kjer so 
sodelovali udeleženci, stari med 66 in 89 let, pokazalo, da udeleženci pogosto omenjajo 
socialne in politične probleme, povezane z razvijanjem robotov za pomoč starejšim, kot je na 
primer dehumanizacija družbe. Večina udeležencev je bila kritična glede cene robotov in 
financiranja razvoja robotov. Menijo, da bi se moral ta denar vlagati v človeške vire, ki skrbijo 
za starejše. Nekaterim se je zdelo ''kruto'', da starejšemu, ki je nemočen in osamljen, 
omogočimo robota namesto toplega človeškega stika.  
Prepogosto so starejši ljudje obravnavani zgolj kot problem ali subjekt znanstvenega 
preučevanja. Želje in mnenja starejših ljudi so zgolj v senci ekspertize gerontologov, sociologov 
in ekonomistov. Globlje filozofsko vprašanje, ki se nanaša na smisel v zadnjem obdobju 
življenja, je spregledano, saj se današnja družba z razvojem robotike bolj osredotoča na 
tehnološke rešitve. Avtorja Sparrow in L. Sparrow (2006) menita, da je potrebno več sredstev 
nameniti tudi za raziskovanje rešitev, ki so usmerjeni v ljudi in ne v robote. Poleg tega je pogled 
na starostnike kot tiste, ki so državi in svojcem v strošek, in tiste, ki so bolni, nemočni in 
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osamljeni, omejujoč in ozek. Inovacijski proces, ki sledi tovrstni podobi starostnikov, je skrajno 
problematičen (Neven, 2010).  
Sparrow in L. Sparrow (2006) menita, da je potrebno starejše pred uvedbo tovrstnih 
robotov najprej vprašati, če si robota za oskrbi sploh želijo. Ob tem jih je potrebno v celoti 
informirati o njihovi naravi in se izogibati ustvarjanju zablod (npr. da jih ima robot rad). 
Potrebno jih je seznaniti z vsemi prednostmi in slabostmi robotov. V tem kontekstu je 
potrebno oblikovati smernice za t. i. etično uporabo robotov v oskrbi, saj bo le na ta način 
robotska tehnologija lahko izboljšala življenje starostnikov, zvišala njihovo samostojnost in 
ustvarila nove možnosti za socialno interakcijo s sočlovekom (Sharkey in Sharkey, 2012).  
Še preden vložimo več denarja v razvoj robotov v prepričanju, da bodo rešili prihajajočo 
''krizo'' staranja populacije, moramo vprašati ljudi (starostnike, negovalce), ki bodo del te 
krize, če roboti ustrezajo njihovim željam in potrebam. Ljudem je potrebno ponuditi možnost 
izbire med robotom in človeško pomočjo. Entuziazem nad roboti ne sme biti vodilo 
znanstvenih raziskav. Voditi jih mora resnična skrb za potrebe in želje starejših (de Graaf, 
2016).  
1.2.4 Dejavniki vpliva na sprejemanje socialne robotike 
Medtem ko socialni roboti vstopajo na različna področja vsakodnevnega življenja, 
raziskovalci proučujejo dejavnike, ki vplivajo na njihovo (ne)sprejemanje. Če želimo, da so 
socialni roboti uspešno sprejeti v družbi, je potrebno ugotoviti, kateri so tisti razlogi, ki 
potencialne uporabnike prepričajo, da robota uporabljajo. V tem razdelku so opisani ključni 
dejavniki, ki so se v predhodnih raziskavah izkazali za pomembne pri napovedovanju 
sprejemanja oziroma odnosa do socialne robotike.  
1.2.4.1 Značilnosti socialnega robota 
Ključna značilnost robota pri interakciji s človekom je njegova varnost. Varnost je še 
posebej pomemben vidik pri pravni ureditvi socialne robotike v smislu oblikovanja varnostnih 
standardov, saj dosedanji varnostni standardi industrijske robotike ne ustrezajo novi veji 
robotike (Salvini, Laschi in Dario, 2010). V tem kontekstu ni pomembna samo dejanska 
mehanska in elektronska varnost robota, temveč tudi uporabnikova zaznana varnost. Zaznana 
varnost interakcije se nanaša na posameznikovo zaznavo varnosti in njegovo raven 
sproščenosti med interakcijo. Zaznana varnost je predpogoj za sprejemanje socialne robotike 
(Bartneck, Kulić, Croft in Zoghbi, 2009).  
Pogosto obravnavani spremenljivki v raziskavah sprejemanja tehnologije sta zadovoljstvo 
ob uporabi tehnologije in vizualna všečnost tehnologije (de Graaf in Allouch, 2013). 
Spremenljivko zadovoljstva lahko definiramo kot občutke veselja in užitka pri uporabi robota. 
Je ena izmed ključnih spremenljivk za sprejemanje socialnih robotov, saj direktno vpliva na 
enostavnost uporabe, stališča, namen uporabe in dejansko uporabo robota (Shin in Choo, 
2011; de Graaf in Allouch, 2013). Poleg zadovoljstva pri uporabi je pomembna tudi vizualna 
podoba tehnologije, saj je ta prva, ki jo opazimo pri interakciji. Vpliv vizualne všečnosti oziroma 
atraktivnosti lahko pojasnimo tudi s stereotipom ''kar je lepo, je dobro'', kar se prvotno nanaša 
na medosebno interakcijo in pomeni, da ljudje osebam, ki jih zaznavamo kot lepe, pripisujemo 
boljšo službo in socialno življenje, srečnejšo zakonsko življenje in bolj uspešno starševstvo. 
Vizualna všečnost torej vpliva na atribucijo pozitivnih značilnosti (Dion, Berscheid in Walster, 
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1972; Eagly, Ashmore, Makhijani in Longo, 1991). Vizualna všečnost robota se nanaša na 
pozitivno evalvacijo fizične podobe robota (Lee idr., 2003). Spremenljivka je bila preučevana 
predvsem v kontekstu človek-računalnik interakcije, kjer se je izkazalo, da ima zaznana 
všečnost računalniškega sistema vpliv na zaznano uporabnost, enostavnost uporabe in 
zadovoljstvo pri uporabi (van der Heijden, 2004). V kontekstu interakcije človek-robot pa so 
rezultati pokazali, da si ljudje ne želimo robota, ki izgleda enako kot človek, kar se sklada z že 
opisano teorijo ''grozljive doline'' (Dautenhahn idr., 2005; Hutson, Lim, Bentley, Bianchi-
Berthouze, Bowling, 2011). Hkrati je pomembno, da socialni robot za starejše ne izgleda kot 
igrača, saj se v tem primeru starejši počutijo neprijetno, ko dobijo obiske (Hutson idr., 2011). 
Robot naj bi bil po mnenju starostnikov diskreten in manjši od človeka ter po videzu vmes med 
človekom/živaljo in strojem (Wu idr., 2012).  
Ali je robot lahko naš prijatelj? Vprašanje do danes ne daje enotnega odgovora 
(Emmeche, 2014). Rezultati raziskave, ki se je ukvarjala z značilnostmi odnosa med otroki in 
robotom, so pokazali, da večina otrok (starih med 5 in 16 let) v robotu, ki izkazuje minimalno 
stopnjo socialnih zmožnosti (robotska roka, ki prestavlja kocke), vidi možnost prijateljstva. 
Večina otrok poroča o tem, da bi skupaj z robotom preživljati prosti čas (npr. se z njim igrali) 
in z njim komunicirali (npr. se pogovarjali in mu povedali skrivnosti). Približno dve tretjini otrok 
je v robotu prepoznala značilnosti prijateljstva, kar vključuje občutke pripadnosti (npr. robot 
jih ima rad) in podpore (npr. robot bi jih poskušal potolažiti) (Fior, Nugent, Beran, Ramirez-
Serrano in Kuzyk, 2010). Čeprav otroci v robotu lahko prepoznajo prijatelja, je raziskovalec 
Danaher (2017) do fenomena prijateljstva med človekom in robotom kritičen. Predlaga tri 
glavne stile prijateljstva: (a) praktično prijateljstvo (ang. utility friendship), ki se nanaša na 
instrumentalne koristi, ki jih pridobimo s prijateljstvom, (b) prijateljstvo zaradi užitka (ang. 
pleasure friendship), ki se nanaša na zadovoljstvo, ki ga posameznik pridobi v prijateljstvu (npr. 
imamo prijatelja za igranje tenisa) in (c) prijateljstvo po Aristotelu, ki se nanaša na odnos, v 
katerem si posameznika ali posamezniki delijo skupne vrednote in interese, ki bogatijo njun 
oziroma njihov odnos (ta obliko ima Aristotel za vrlino). Avtor meni, da z robotom ni mogoče 
vzpostaviti prijateljstva po Aristotelu, saj to zahteva vzajemnost interesov in vrednot, 
avtentičnost, enakovrednost in raznolikost. Odnos z robotom ne mora zadovoljiti teh pogojev, 
zato prijateljstva z robotom po Aristotelu ne mora biti. Roboti nimajo notranjega mentalnega 
življenja, nimajo svojih interesov, vrednot in skrbi. Z roboti lahko vzpostavimo zgolj praktično 
prijateljstvo in/ali prijateljstvo zaradi užitka. Če bi bili starostniki prisiljeni zaradi socialnih 
robotov zmanjšati kontakt z negovalci, jim bo to lahko onemogočilo priložnost za vzpostavitev 
resničnega prijateljstva po Aristotelu. Vprašanje prijateljstva ostaja pomembno filozofsko in 
etično vprašanje. V raziskavi, ki so jo izvedli K. Dautenhahn idr. (2005), je večina udeležencev 
odgovorila, da vidijo robota predvsem v vlogi asistenta in ne toliko v vlogi prijatelja. 
Devetdeset odstotkov udeležencev je odgovorilo, da bi bilo koristno, če bi robot sesal; zgolj 10 
% jih je odgovorilo, da si želijo, da bi robot pomagal pri skrbi za otroke. Pogosto so udeleženci 
izbirali tudi vrtnarjenje, varovanje doma in zabavanje kot vloge, ki bi ustrezale robotu. Gre 
torej za uporabne vidike robota, ki se nanašajo na produktivno orientirano uporabo 
tehnologije. Ugotovljeno je bilo, da zaznana uporabnost socialnega robota vpliva na pozitivna 
stališča o socialni robotiki (de Graaf in Allouch, 2013). Raziskava, ki so jo izvedli avtorji N. Ezer, 
Fisk in W.A. Rogers (2009), je pokazala, da si večina udeležencev robote predstavlja kot 
uporabne in smotrne naprave in manj kot socialno inteligentne naprave. Poleg tega so 
rezultati fokusne skupine starejših iz leta 2011 pokazali, da si starejši želijo, da robot izkazuje 
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humor in radovednost, kar kaže na to, da je tudi osebnost robota dejavnik, ki vpliva na 
sprejemanje socialne robotike (Hutson idr.).  
V raziskavi, ki so jo izvedli K. Dautenhahn idr. (2005), je večina udeležencev odgovorila, da 
si želijo, da robot uporablja človeku podobno komunikacijo. To pomeni, da si želijo z robotom 
komunicirati s pomočjo govora in kretenj, ki so značilne za ljudi. Tudi v raziskavi iz leta 2011 
(Hutson idr.) so vsi udeleženci fokusne skupine, ki so imeli več tednov pri sebi doma robote, 
odgovorili, da si želijo robota, ki bo odziven na njihov govor in dotik. Menijo, da se mora robot 
odzvati na človeški govor, če želi biti ustrezen družabnik. Roboti, ki pri komunikaciji izkazujejo 
večji nabor socialnih zmožnosti (vzpostavljajo očesni kontakt, se smejijo, uporabljajo ime 
uporabnika, imajo različne obrazne izraze) so bolje sprejeti kot pogovorni partnerji, saj so se 
udeleženci ob njih (v primerjavi z roboti, ki so izkazovali manj socialnih zmožnosti) počutili bolj 
sproščeno in so bili pri komunikaciji z njimi bolj ekspresivni (Heerink idr., 2006). Kljub temu se 
v raziskavi ni pokazala pomembna povezanost med zaznanimi socialnimi zmožnostmi robota 
in sprejemanjem robotske tehnologije na splošno.  
V raziskavi, ki so jo izvedli raziskovalci S. Hutson idr. (2011), je nekaj udeležencev (od 66 
do 85 let) fokusne skupine omenilo, da vidijo v socialnih robotih potencial za zmanjšanje 
osamljenosti. V eni izmed raziskav (Lee, Jung, Kim in Kim, 2006), kjer so na podlagi 
osamljenosti, udeležence razdelili v dve skupini, ‘’skupino osamljenih’’ in ‘’skupino ne-
osamljenih’’, so ugotovili, da imajo udeleženci osamljene skupine močnejši občutek socialne 
prisotnosti ob interakciji z robotom kot udeleženci v ne-osamljeni skupini. Skupini osamljenim 
udeležencem so socialni roboti bolj privlačni za druženje kot skupini ne-osamljenih 
udeležencev. Raziskovalci zaključijo, da socialni roboti ne nudijo samo fizične podpore, temveč 
tudi čustveno.  
Ko so zaposlene v domovih za starejše občane v Avstraliji spraševali po njihovi zaznavi 
socialnega robotov za pomoč starejšim, so ti pogosto izrazili zaskrbljenost nad njihovo ceno. 
Menijo, da bi to lahko cena socialnih robotov zmanjšala možnost za njihovo uporabo v oskrbi 
starejših. Dvomijo, da imajo domovi za starejše dovolj finančnih sredstev, da bi lahko kupili 
tovrstne robote (Moyle, Bramble, Jones in Murfield, 2018). 
Ko beremo o različnih dejavnikih, ki vplivajo na odnos do socialne robotike, pridemo tudi 
do pojava zaupanja. Zaupanje se sicer v raziskavah interakcije med človekom in robotom 
redkeje pojavlja, saj gre za zapleten koncept, ki ga različne discipline (npr. psihologija, 
sociologija, filozofija, ekonomija) definirajo nekoliko drugače. Večina definicij opiše zaupanje 
kot multidimenzionalni konstrukt, ki vključuje zanesljivost in predvidljivost (Salem, Lakatos, 
Amirabdollahian in Dautenhahn, 2015). Avtorja B. Muir in Moray (1996) menita, da zaupanje 
temelji na pravilnem funkcioniranju stroja; napake, ki jih naredi stroj, močno zmanjšajo raven 
zaupanja v stroj. Bolj kot ena večja napaka je kritična akumulacija manjših napak. Zanimivo je, 
da se je na področju interakcije s socialnimi roboti pokazalo ravno nasprotno. Napake, ki jih 
občasno naredi humanoidni robot, lahko povišajo zaznano podobnost robota s človekom in 
priljubljenost pri uporabniku. Poleg tega se je izkazalo, da napake, ki jih dela robot, sicer 
vplivajo za zmanjšano zaznavo zanesljivosti, vendar na splošno ne vplivajo na zmanjšanje 
interakcije z robotom (Salem, Lakatos, Amirabdollahian in Dautenhahn, 2015). Metaraziskava 
iz leta 2011 (Sanders, Olsen, Billings, Chen in Hancock), ki prikazuje teoretični model zaupanja 
na področju robotike, kaže na to, da je raven zaupanja robotu bolj kompleksna in odvisna od 
več dejavnikov: (a) značilnosti robota, ki se nanašajo na njegovo vedenje, antropomorfizacijo, 
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zanesljivost, predvidljivost, osebnost, stopnjo avtonomnosti in prilagodljivosti, (b) značilnosti 
uporabnika, ki se nanašajo na njegove demografske značilnosti, predhodne izkušnje, osebnost 
in sproščenost ob robotu, (c) značilnosti okolja, ki se nanašajo predvsem na kulturno okolje. 
Zaupanje robotu je nujno potrebno za sprejemanje robotike in je hkrati eden izmed najtežjih 
ciljev v implementaciji robotov v naše okolje (Groom in Nass, 2007).  
1.2.4.2 Značilnosti uporabnika 
Poleg spremenljivk, ki se nanašajo na značilnosti socialnih robotov in prepričanja o 
interakciji z njimi, na njihovo sprejemanje vplivajo tudi značilnosti uporabnika samega, tj. 
njegova starost, spol, kulturno ozadje, inovativnost in zaznava tehnologije na splošno (de 
Graaf in Allouch, 2013). 
Raziskave so ugotovile, da se starejši počutijo manj prijetno in učinkovito ter občutijo 
manj kontrole, ko so v stiku z računalniki (nova tehnologija v času raziskave), v primerjavi z 
mlajšimi (Czaja in Sharit, 1998), kar lahko prenesemo na robotiko kot tehnološko novostjo v 
današnjem času. Poleg tega so starejši bolj nezaupljivi in bojazljivi pred novo tehnologijo v 
primerjavi z mlajšimi in v manjši meri zaupajo v svoje sposobnosti za uporabo robota 
(Scopelliti, Giuliani in Fornara, 2005). Starejši si posledično želijo robota, ki bo imel ženski glas, 
bo manjše velikosti, se bo premikal počasi, izgledal resno, bil enobarven in manj avtonomen 
(Libin in Libin, 2004). V splošnem so raziskave ugotovile, da s starostjo upada namen uporabe 
robotov, vendar je ta ugotovitev odvisna tudi od konteksta (Broadbent, Stafford in 
MacDonald, 2009). Ko so v švicarski raziskavi (Arras in Cerqui, 2005) udeležence različnih 
starosti vprašali, ali si predstavljajo, da bi vsakodnevno živeli z roboti za pomoč, je bil največji 
delež pozitivnih odgovorov v starosti kategoriji od 18 do 35 let in najmanj v starostni kategoriji 
nad 65 let. Ko pa so postavili vprašanje, ali bi sprejeli robota za pomoč pri ohranjanju 
neodvisnosti, ko ne bi mogli več samostojno opravljati vsakodnevnih nalog, pa je delež 
pozitivnih odgovorov narasel predvsem v starostni kategoriji nad 65 let.  
Poleg starosti na sprejemanje socialnih robotov vpliva tudi spol. Moški v primerjavi z 
ženskami zaznavajo robote za pomoč kot bolj uporabne, izražajo višji namen za njihovo 
uporabo v prihodnosti in so bolj pripravljeni sprejeti robote v svoje vsakdanje življenje (Arras 
in Cerqui, 2005). Tudi raziskava iz leta 2009 (Kuo idr.) je pokazala, da imajo moški bolj pozitiven 
odnos do robotov za zdravstveno oskrbo kot ženske. Raziskava, ki so jo opravili raziskovalci 
Shibata, Wada, Ikeda in S. Sabanovic (2009), pa je pokazala, da se ženske s socialnim robotom 
(Paro) počutijo bolje in so bolj pripravljene biti v interakciji z njim. Kontradiktorni rezultati so 
lahko posledica različnih tipov socialnih robotov, na katere se raziskave nanašajo (de Graaf in 
Allouch, 2013).  
Vsaka kultura ima drugačno raven izpostavljenosti robotom skozi medije ali osebne 
izkušnje (Broadbent idr., 2009). Na primer, za zahodno kulturo je značilen tipičen scenarij, da 
bodo ''roboti vladali svetu'', ki pa ga na Japonskem skoraj ne opazimo. Ko na Japonskem 
vprašate inženirja, ki dela na področju socialne robotike, bo z veliko verjetnosti odgovoril, da 
se je za to delo odločil zaradi risanke Testuwan Atom iz njegovega otroštva. Glavni lik v risanki, 
ki se je predvajala od leta 1951 naprej, je bil robot, ki je izgledal kot deček in bil opremljen z 
atomskim srcem, s katerim je branil človeštvo pred različnimi nevarnostmi iz vesolja. Tako novi 
roboti na Japonskem v primerjavi z zahodnim svetom, kjer znanstvenofantastični filmi robote 
prikazujejo negativno, redko predstavljajo pereč problem (Kaplan, 2004). Pričakujemo lahko, 
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da bodo tovrstne kulturne razlike vplivale na evalvacijo interakcije med človekom in robotom. 
Rezultati raziskave, ki so jo izvedli raziskovalci Li, Rau in Y. Li (2010), so pokazali, da nemški 
udeleženci v primerjavi s kitajskimi in južnokorejskimi izražajo pomembno nižjo: (a) zaznano 
prikupnost in simpatičnost robotov, (b) vključenost v interakcijo, (c) zaupanje robotom in (d) 
zadovoljstvo pri interakciji z roboti. Raziskovalci razliko v teh konstruktih pripišejo dvema 
dimenzija kulture: kolektivizem-individualizem in maskulinost-femininost. Glede na te dve 
dimenziji lahko Kitajsko in Južno Korejo opišemo kot visoko kolektivni državi z srednje izraženo 
maskulinostjo, Nemčijo pa kot visoko individualistično državo z visoko maskulinostjo. Za ljudi 
iz kolektivističnih držav je bolj značilno, da sprejemajo predloge drugih ljudi oziroma da nanje 
bolj vplivajo drugi. To lahko razloži rezultate, da so bili udeleženci kolektivističnih držav bolj 
vključeni v interakcijo z robotom in so mu bolj zaupali. Poleg tega maskuline kulture preferirajo 
velike in hitre robote, medtem ko feminine kulture preferirajo majhne in počasne. To lahko 
razloži rezultate, da so bili kitajskim in korejskim udeležencem roboti v raziskavi bolj prikupni 
(le-ti so bili majhni in počasni) in so bili bolj zadovoljni pri interakciji z njimi. 
Osebna inovativnost je konstrukt, ki sta ga v kontekstu informacijske tehnologije 
predstavila R. Agarwel in Prasad (1998). Osebno inovativnost definiramo kot pripravljenost 
posameznika, da preizkuša novo tehnologijo. Konstrukt ima implikacije tako na teoretičnem 
kot praktičnem področju. S praktične perspektive nam konstrukt pomaga identificirati 
posameznike, ki bodo verjetno med prvimi uporabljali tehnološke novosti. To je še posebej 
uporabno na področju potrošništva in v podjetjih pri uvajanju nove tehnologije. S teoretične 
perspektive pa je konstrukt lahko dodatna spremenljivka v obstoječih modelih sprejemanja 
tehnologije, s pomočjo katere vanje vključimo tudi individualne značilnosti uporabnika. 
Avtorja v članku podata tudi primere postavk, s pomočjo katerih lahko merimo predpostavljen 
konstrukt in njihove merske karakteristike, ki so se v njuni raziskavi izkazale za ustrezne. Glede 
na to, da gre pri socialni robotiki za tehnološko novost, lahko pričakujemo, da bo opisana 
lastnost posameznika vplivala tudi na odnos do socialne robotike. V raziskavi sprejemanja 
socialne robotike, ki sta jo izvedli M. M. de Graaf in S. B. Allouch (2013), se spremenljivka 
osebne inovativnosti ni pokazala kot pomemben napovednik namena za uporabo socialnega 
robota. Drugih raziskav o povezanosti oziroma vplivu osebne inovativnosti na odnos do 
socialne robotike s pomočjo podatkovnih baz nisem našla.  
Ena izmed značilnosti uporabnika, ki jo omenjajo raziskave v povezavi s sprejemanjem 
socialne robotike, je njegova zaznava tehnologije na splošno, evalvacija njenega vpliva na 
družbo in njegovo razumevanje tehnologije (de Graaf in Allouch, 2013). Lahko bi rekli, da gre 
za stališča do tehnologije oziroma, bolj specifično, v primeru pričujoče magistrske raziskave za 
stališča do socialne robotike. Raziskava iz leta 2008 (Nomura, Kanda, Suzuki in Kato) je 
pokazala, da stališča do robotov vplivajo na stopnjo anksioznosti, ki jo posamezniki ob stiku z 
robotom imajo. Poleg tega se je izkazalo, da stališča do čustvene interakcije z roboti vplivajo 
na sprejemanje robotov za pomoč v domačem okolju (Nomura, Yamada, Kanda, Suzuki in Kato, 
2009).  
Raziskave so pokazale, da na odnos do socialne robotike vpliva tudi raven izobrazbe. 
Raziskovalci Scopelliti idr. (2005) so ugotovili, da je spremenljivka izobrazbe pomembno 
napovedovala spremenljivko negativnih doživetij, tj. zaznavo robotov kot nevarnih, strašljivih 
in nerodnih. Udeleženci z nižjo izobrazbo so poročali o več negativnih doživetij, ki jih doživljajo 
v povezavi z roboti. Poleg tega izobrazba pomembno korelira z zaznano sociabilnostjo. Osebe 
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z višjo izobrazbo so socialne robote v manjši meri zaznavale kot socialne entitete (Heerink, 
2011).  
V raziskavah teorije načrtovanega vedenja se je izkazalo, da je za namen izvedbe 
določenega vedenja in za vedenje samo pomembno upoštevati tudi prisotnost omejitev in 
sredstev, ki jih posameznik za vedenje ima. Gre za t. i. nadzorna prepričanja posameznika, ki 
se nanašajo na prisotnost ali odsotnost virov, priložnosti in ovir, ki olajšajo ali otežijo izvedbo 
vedenja. V literaturi sprejemanja tehnologije se pojavljajo predvsem tri spremenljivke, ki bi 
lahko bili relevantne tudi za odnos do socialne robotike: zaznana vedenjska kontrola, 
anksioznost in predhodne izkušnje s tehnologijo (de Graaf in Allouch, 2013). Zaznano 
vedenjsko kontrolo lahko definiramo kot posameznikovo zaznavo zahtevnosti ali enostavnosti 
določenega vedenja (Bandura, 1977). V primeru socialne robotike se lahko nanašamo na 
zaznano zahtevnost ali enostavnost uporabe robota. Zaznana vedenjska kontrola je še posebej 
relevantna za začetnike, ki še niso pridobili potrebnih veščin za uspešno izvedbo vedenja 
(Bandura, 1977), kar velja tudi za interakcijo z roboti, ki je za večino uporabnikov nova in 
nepoznana tehnologija. Zaznana vedenjska kontrola vpliva na zaznano enostavnost uporabe, 
namen uporabe in dejansko uporabe tehnologije (Venkatesh in Bala, 2008). Raziskovalki M. 
M. de Graaf in S. B. Allouch (2013) sta na področju socialne robotike ugotovili, da zaznana 
vedenjska kontrola vpliva na zaznano enostavnost uporabe socialnega robota. Druga 
spremenljivka, ki se v literaturi omenja, je negativno čustveno vzburjenje oz. t. i. anksioznost 
pred tehnologijo oz. roboti. Anksioznost pred roboti lahko definiramo kot posameznikovo 
nelagodno in tesnobno reakcijo ob realnih ali namišljenih scenarijih interakcije z roboti 
(Nomura idr., 2008). Izkazala se je kot pomemben napovednik zaznane zahtevnosti uporabe 
socialnih robotov (de Graaf in Allouch, 2013). Tretja spremenljivka, ki vpliva na odnos do 
socialne robotike, so posameznikove izkušnje s tehnologijo in roboti. Izkušnje v povezavi z 
roboti se tako nanašajo na neposredne ''face-to-face'' interakcije in na indirektne, ki jih 
posameznik dobi preko medijev in so lahko objektivne (npr. znanstveni članki, dokumentarni 
filmi) ali subjektivne narave (npr. znanstvenofantastični filmi) (MacDorman, Vasudevan in Ho, 
2009). Predhodne izkušnje s specifično tehnologijo vplivajo na zaznano uporabnost, 
enostavnost uporabe, stališča, namen uporabe in dejansko uporabo (Bartneck, Suzuki, Kanda 
in Nomura, 2007; Hackbarth, Grover in Mun, 2003). Raziskava, ki so jo izvedli avtorji N. Ezer 
idr. (2009), je pokazala, da imajo mlajši (18 do 28 let) in starejši (65 do 86 let) udeleženci, ki 
imajo primerljivo stopnjo izkušenj s tehnologijo, podobna pričakovanja od socialnega robota: 
da gre za stroj, ki je orientiran na izvedbo različnih opravil. 
1.3 Obstoječi modeli sprejemanja socialne robotike  
1.3.1 Model Almere 
Model Almere so leta 2010 oblikovali raziskovalci Heerink, Kröse, V. Evers in Wielinga. 
Model je dobil ime po nizozemskem mestu Almere, v katerem je prebivala večina udeležencev 
raziskave. Model je namenjen preverjanju sprejemanja socialnih robotov pomočnikov s strani 
starostnikov. Teoretična osnova modela izhaja iz modela TAM (ang. Technology Acceptance 
Model; Davis, 1989) in modela UTAUT (ang. Unified Theory of Acceptance and Use of 
Technology; Venkatesh, Morris, Davis in Davis, 2003). Omenjena modela sta modela 
sprejemanja tehnologije, s pomočjo katerih lahko ob uporabi empiričnih podatkov napovemo 
stopnjo, do katere je povprečen uporabnik pripravljen sprejeti določeno tehnologijo. 
Raziskovalci Heerink idr. (2010) so na podlagi predhodnih raziskav dodali naslednje 
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konstrukte: zaznano zadovoljstvo, socialna prisotnost, zaznana sociabilnost, zaupanje in 
zaznana prilagodljivost. Model je bil testiran s pomočjo eksperimentov in longitudinalnega 
zbiranja podatkov o sprejemanju treh različnih socialnih robotov v domu za starejše občane in 
v domačem okolju. Model pojasni 59-79 % variance namere uporabe in 49-59 % variance 
dejanske uporabe. Nudi dober vpogled v spremenljivke, ki vplivajo na sprejemanje socialne 
robotike pri starostnikih. Raziskovalci (Heerink idr., 2010) predlagajo, da se v prihodnjih 
modelih vključi tudi moderatorske spremenljivke starosti, spola, prostovoljnosti uporabe in 
izkušenj z uporabo računalnika. Pomanjkljivost modela je v tem, da je bil empirično preverjen 
samo na vzorcu starostnikov, kar omeji generalizacijo na druge skupine potencialnih 
uporabnikov. Poleg tega je bila metoda strukturnega modeliranja uporabljena na podatkih, ki 
so bili pridobljeni iz štirih različnih študij oziroma eksperimentov z različnimi roboti, ne da bi 
združitev opravičili z uporabo statističnih postopkov, ki bi pokazali podobnosti med skupinami 
podatkov.  
1.3.2 Model sprejemanja socialno interaktivnih robotov 
Model sprejemanja socialno interaktivnih robotov sta oblikovala raziskovalca Shin in Choo 
(2011) iz Južne Koreje. Model izhaja iz modela TAM, modela UTAUT in drugih raziskav s 
področja interakcije med robotom in človekom. Osredotočila sta se na spremenljivke, ki 
vplivajo na stališča uporabnikov in vedenjsko namero uporabe socialnega robota. Rezultati 
raziskave so pokazali, da sta za vedenjsko namero ključna t. i. socialna prisotnost oz. 
doživljanje sistema kot socialne entitete. V raziskavi se je vpliv socialne prisotnosti na 
vedenjsko namero izkazal za močnejšega kot v predhodnih raziskavah, v katerih so raziskovali 
vpliv socialne prisotnosti na sprejemanje tradicionalnih robotov in drugih tehnologij. To kaže 
na to, da interaktivni roboti niso zaznani zgolj kot ''naprava'', temveč tudi kot socialna entiteta. 
Za tekočo komunikacijo je zato ključno, da imajo tovrstni roboti določene socialne zmožnosti. 
To potrjuje tudi vpliv zaznane sociabilnosti na stališča in zaznano zadovoljstvo, ki se je v 
raziskavi pokazal za pomembnega. Avtorja sta na podlagi rezultatov zaključila, da roboti, ki 
izkazujejo socialne značilnosti, v uporabniku vzbudijo večje zadovoljstvo, kar posledično vpliva 
na višjo vedenjsko namero oziroma pripravljenost na sprejemanje socialnih robotov. 
Pomanjkljivost modela je v tem, da je bil empirično preverjen samo na vzorcu študentov, kar 
tudi pri tem modelu omeji generalizacijo na druge skupine potencialnih uporabnikov. Prav 
tako so bili tudi v tej študiji podatki udeležencev, ki so uporabljali različne robote z različnimi 
funkcijami, združeni skupaj brez uporabe statističnih postopkov, ki bi opravičili združitev 
podatkov v en set.  
1.3.3 Model sprejemanja socialnih robotov v domačem okolju 
Model sprejemanja socialnih robotov v domačem okolju so zasnovali raziskovalci M. M. 
de Graaf idr. (2017). Model razširja in poglablja teorijo načrtovanega vedenja. Model, ki 
temelji na močni teoretični osnovi, je bil empirično preverjen na reprezentativnem vzorcu več 
kot tisočih nemških udeležencev različnih starosti. Vključuje spremenljivke, ki jih lahko 
združimo v skupine: stališča (do hedonskih in uporabnih značilnosti robota), normativna 
prepričanja (socialne in osebne norme) in zaznana kontrola. Čeprav rezultati niso v celoti 
potrdili postavljenega modela, regresijska analiza posameznih poti ponuja pomembne in 
zanimive ugotovitve. Izkazalo se je, da je anticipatorno sprejemanje socialnih robotov v 
domačem okolju višje, če (a) potencialni uporabnik verjame, da ima potrebne veščine za 
njegovo uporabo, (b) meni, da bi uporaba socialnega robota dvignila njegov socialni status, (c) 
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meni, da mu bo interakcija z roboti nudila zadovoljstvo, (d) meni, da uporaba ne posega v 
njegovo zasebnost in (e) če robot izkazuje manj socialnih značilnosti. V skladu s slednjo 
ugotovitvijo raziskovalci sklenejo, da bodoči uporabniki želijo robote, ki ne izkazujejo 
sociabilnosti in ne ponujajo družabništva. Roboti z visoko stopnjo sociabilnosti lahko v 
uporabnikih vzbudijo strah, medtem ko je obravnavanje socialnih robotov v smislu 
družabništva zaznano kot neskladno z obstoječimi socialnimi normami. Ugotovitev o 
nezaželenosti robotov z visoko stopnjo sociabilnosti je še posebej zanimiva, saj se ne sklada z 
modelom sprejemanja socialno interaktivnih robotov (Shin in Choo, 2011) in tudi drugimi 
predhodnimi raziskavami (npr. de Graaf idr., 2016). Longitudinalna šestmesečna študija, v 
kateri so imele družine doma enega izmed socialnih robotov, je namreč pokazala, da so 
udeleženci z robotom vstopali v socialno interakcijo: z njim so se pogovarjali, ga poimenovali 
in interpretirali njegovo vedenje kot socialno (de Graaf idr., 2016). Nekonsistentnost raziskav 
dosedanjih raziskav nakazuje na to, da bo za razvoj primernega socialnega vedenja pri robotu 
potrebno nadaljnje raziskovanje in čas, da bodo potencialni uporabniki to vedenje sprejeli.  
1.4 Namen in hipoteze  
Magistrska raziskava preučuje odnos do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v 
pozni odraslosti) kot specifične nove tehnologije z vidika razširjene teorije načrtovanega 
vedenja. Njen namen lahko razdelimo na tri področja.  
Prvo področje se nanaša na vprašanje odnosov med (a) izbranimi dejavniki oziroma 
prediktivnimi spremenljivkami, ki sem jih na podlagi predhodnih raziskav umestila v (razširjen) 
model teorije načrtovanega vedenja, na eni strani ter (b) različnimi vedenjskimi in 
implementacijskimi nameni na drugi strani. Zanima me odnos v smislu predpostavljene 
povezanosti med izbranimi spremenljivkami. Zaradi časovne omejenosti raziskave do meritve 
dejanskega vedenja (uporabe socialne robotike) ni prišlo, zato se magistrska raziskava nanaša 
zgolj na napovednike modela in namen uporabe socialnega robota. Glede na opredeljen 
namen in dosedanje raziskave sem postavila dve delovni hipotezi (H1 in H2). 
H1: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo vsak 
posamični napovednik tega modela (a: stališča, b: subjektivne norme/zaznana stopnja 
normativnosti in c: zaznan vedenjski nadzor/zaznana stopnja vedenjskega nadzora) 
pomembno pozitivno koreliral z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
Medtem ko je bila teorija načrtovanega vedenja uporabljena v številnih raziskavah, je 
njena aplikacija na področje socialne robotike novo področje raziskovalnega interesa. Glede 
na to, da je bila teorija uspešno aplicirana na širokem spektru različnih vedenj (Ajzen, 2018), 
pričakujem, da jo lahko uspešno apliciramo tudi na preučevano vedenje. V skladu s 
predpostavljenim modelom (Ajzen, 1985) pričakujem, da bo vsak posamični temeljni 
napovednik modela pomembno pozitivno koreliral z zaznano stopnjo vedenjskih in 
implementacijskih namenov.  
Hipotezo sem v namen večje preglednosti razdelila na tri dele: 
H1a: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 




H1b: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
spremenljivka subjektivnih norm (zaznane stopnje normativnosti) pomembno pozitivno 
korelirala z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
H1c: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
spremenljivka zaznanega vedenjskega nadzora (zaznana stopnja vedenjskega nadzora) 
pomembno pozitivno korelirala z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
Pri tem pričakujem pomembne korelacije z direktnimi merami (stališča, subjektivne 
norme, zaznan vedenjski nadzor) in z indirektnimi merami temeljnih napovednikov modela 
(vedenjska prepričanja, normativna prepričanja in nadzorna prepričanja).  
Predpostavljena pomembna korelacija z direktnimi merami temeljnih napovednikov  (glej 
Slika 4) modela pomeni, da se bodo (a) bolj pozitivna stališča do socialne robotike, (b) višje 
zaznan vpliv socialnega okolja, da naj posameznik uporabi socialnega robota, in (c) višje zaznan 
vedenjski nadzor nad uporabo socialnega robota pomembno povezovali z (d) močnejšimi 
vedenjskimi in implementacijskimi nameni. 
 
 
Slika 4. Shematski prikaz hipoteze H1, ki prikazuje predpostavljene posamične bivariatne 
korelacije med posamičnimi direktnimi merami temeljnih prediktorjev modela in kriterijem. 
V primeru indirektnih mer sem na podlagi predhodnih raziskav oziroma po dogovoru z 
mentorjem izbrala naslednja relevantna vedenjska, normativna in nadzorna prepričanja: 
- Vedenjska prepričanja: (a) uporabnost socialnega robota (de Graaf in Allouch, 2013, 
Ezer idr., 2009), (b) zabavanje (Shin in Choo, 2011; de Graaf in Allouch, 2013), (c) 
pogovarjanje (Dautenhahn idr., 2005; Hutson idr., 2011), (d) prijateljski odnos (Fior 
idr., 2010), (e) manjši občutek osamljenosti (Hutson idr., 2011; Lee idr., 2006). 
- Normativna prepričanja: (a) povprečen/-a prebivalec/-ka Republike Slovenije, (b) 
oseba/-e, podobna/-e po načinu življenja, (c) osebno zelo ljuba/-a oseba/-e. 
- Nadzorna prepričanja, ki sem jih razdelila v dve skupini. Prva skupina se nanaša na 
človeška dejavnika: (a) anksioznost pred roboti (de Graaf in Allouch, 2013) in (b) 
zaupanje robotu (Sanders idr., 2011; Groom in Nass, 2007). Druga skupina se nanaša 
na tehnološke dejavnike: (c) prijeten videz robota (Dion idr., 1972; van der Heijden, 
2004; Dautenhahn idr., 2005; Hutson idr., 2011) (d) varnost robota (Bartneck idr., 
2009), (e) cenovna dostopnost (Moyle idr., 2018) in (f) dostopnost robota na trgu 
(Moyle idr., 2018). 
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Predpostavljena pomembna korelacija z indirektnimi merami temeljnih napovednikov 
modela (glej Sliko 5) pomeni, da bodo (a) višje zaznana prisotnost in pomembnost uporabnosti 
in zabavnosti robota, možnosti za pogovor in prijateljskega odnosa ter manjšega občutka 
osamljenosti, (b) višje zaznano pričakovanje, da povprečen prebivalec/-ka Republike Slovenije, 
oseba/-e, ki so posamezniku podobne po načinu življenja, in osebno zelo ljuba/-e oseba/-a, 
pričakujejo, da posameznik uporablja socialnega robota, (c) nižja anksioznost pred roboti, višje 
zaupanje robotu, bolj prijeten videz robota, višje zaznana varnost in višje zaznana cenovna 
dostopnost in dostopnost robota na trgu pomembno povezovali z (d) močnejšimi vedenjskimi 
in implementacijskimi nameni. 
 
 
Slika 5. Shematski prikaz hipoteze H1, ki prikazuje predpostavljene posamične bivariatne 
korelacije med posamičnimi indirektnimi merami temeljnih prediktorjev modela in 
kriterijem. 
 
Hipotezo sem preverjala s pomočjo vprašalnika, v katerega sem vključila vse direktne in 
(omenjene) indirektne mere temeljnih napovednikov modela. Vprašalnik sem oblikovala po 
Ajzenovih smernicah (Ajzen, 2013). Podroben postopek oblikovanja je opisan v razdelku 
Metoda. Vprašalnik so reševali ''starostniki'' (osebe v pozni odraslosti) in ''mlajša generacija'' 
(študenti/-ke, kot bodoči uporabniki). 
 
H2: Upoštevaje Ajzenov model razširjene teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
vsak posamični dodatni napovednik razširjenega modela (a: izkušnje s podobno tehnologijo, 
b: neformalne kompetence ter aplikacije v zvezi s podobno tehnologijo ter c: odnos do 
tehnoloških novosti oziroma interesi za tovrstno področje) pomembno pozitivno koreliral z 
zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov.  
Glede na to, da se Ajzen (1991) zaveda, da njegova teorija verjetno ne vključuje vseh 
napovednikov, ki so pomembni za posamezna vedenja, in spodbuja raziskovalce, da pri 
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aplikaciji teorije vključujejo tudi napovednike, ki se jim zdijo smiselni pri napovedovanju 
določenega vedenja, sem v osnovni model vključila še dodatne napovedne spremenljivke, ki 
so se na podlagi predhodnih raziskav izkazale za pomembne pri pojasnjevanju odnosa do 
robotike. Tako sem oblikovala t. i. model razširjene teorije načrtovanega vedenja, v katerega 
sem na podlagi predhodnih raziskav vključila tri dodatne napovednike (glej Sliko 6): (1) 
dosedanje izkušnje s podobno tehnologijo (Bartneck idr., 2007; Hackbarth idr., 2003; Ezer idr., 
2009), (2) obstoječe neformalne kompetence ter aplikacije v zvezi s podobno tehnologijo 
(MacDorman idr., 2009) in (3) odnos do novosti oziroma interese za področje tehnoloških 
novosti (Agarwel in Prasad, 1998). To pomeni, da se bodo (a) poročanje o več izkušnjah s 
tehnologijo, (b) poročanje o več neformalnih kompetencah ter aplikacijah v zvezi s podobno 
tehnologijo in (c) bolj pozitiven odnos do novosti pomembno povezovali z (d) močnejšimi 
vedenjskimi in implementacijskimi nameni.  
 
Slika 6. Shematski prikaz hipoteze H2 (sivo obarvana območja), ki prikazuje predpostavljene 
posamične bivariatne korelacije med posamičnimi dodatnimi napovedniki razširjenega 
modela in kriterijem.  
 
Hipotezo sem z namenom večje preglednosti razdelila na tri dele: 
H2a: Upoštevaje Ajzenov model razširjene teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da 
bo spremenljivka izkušenj s podobno tehnologijo pomembno pozitivno korelirala z zaznano 
stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
H2b: Upoštevaje Ajzenov model razširjene teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da 
bo spremenljivka neformalnih kompetenc ter aplikacij v zvezi s podobno tehnologijo 
pomembno pozitivno korelirala z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
H3c: Upoštevaje Ajzenov model razširjene teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da 
bo spremenljivka odnosa do tehnoloških novosti pomembno pozitivno korelirala z zaznano 
stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov.  
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Tudi to hipotezo bom preučevala z vprašalnikom. Po Ajzenovih smernicah (Ajzen, 2013) 
se postavke, ki se nanašajo na dodatne spremenljivke modela, vključijo na konec vprašalnika. 
Na ta del vprašalnika so odgovarjali isti udeleženci/-ke, kot pri hipotezi H1. 
 
Drugo področje namena magistrske raziskave se nanaša na vlogo dveh demografskih 
spremenljivk (spol in starost) pri preučevanju odnosa do socialne robotike v zvezi s pomočjo 
osebam v pozni odraslosti. V povezavi s tem me zanimajo razlike v treh temeljnih napovednikih 
modela glede na izbrani demografski spremenljivki. Na podlagi predhodnih raziskav sem si v 
okviru tega področja postavila dve delovni hipotezi (H3 IN H4). 
 
H3: Pričakujem pomembne razlike v a: stališčih, b: subjektivnih normah (zaznani stopnji 
normativnosti) in c: zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji vedenjskega nadzora) 
do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na spol.  
 
Predhodne raziskave, ki so se ukvarjale z raziskovanjem razlik med spoloma v odnosu do 
robotike, so pokazale kontradiktorne rezultate. Nekatere med njimi so pokazale, da imajo 
moški v splošnem bolj pozitiven odnos do socialnih robotov (Kuo idr., 2009; Arras in Cerqui, 
2005); druge so pokazale, da se ženske bolje počutijo ob njih (Sabanovic, 2009). Na splošno 
lahko rečemo, da so raziskave pokazale razlike v odnosu do socialne robotike med moškimi in 
ženskami. Glede na te rezultate pričakujem, da bom predpostavljeno hipotezo o razlikah med 
spoloma v odnosu do socialne robotike potrdila. Z namenom večje preglednosti sem hipotezo 
razdelila na tri dele: 
H3a: Pričakujem pomembne razlike v stališčih do socialne robotike (v zvezi s pomočjo 
osebam v pozni odraslosti) glede na spol. 
H3b: Pričakujem pomembne razlike v subjektivnih normah (zaznani stopnji normativnosti) 
do socialne robote (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na spol. 
H3c: Pričakujem pomembne razlike v zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji 
vedenjskega nadzora) do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede 
na spol.  
Pričakujem pomembne razlike v vseh treh temeljnih napovednikih modela. Pri tem me 
zanima razlika med spoloma v direktnih in indirektnih merah. Da bi preverila hipoteze, bom v 
vprašalnik vključila vprašanje, ki se bo nanašalo na spol udeleženca/-ke. 
 
H4: Pričakujem pomembne razlike v a: stališčih, b: subjektivnih normah (zaznani stopnji 
normativnosti) in c: zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji vedenjskega nadzora) 
do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na izbrana 
starostna obdobja. 
Glede na to, da so predhodne raziskave (Czaja in Sharit, 1998; Scopelliti idr., 2005; Arras 
in Cerqui, 2005) ugotovile, da med različno starimi udeleženci in udeleženkami prihaja do 
razlik v odnosu do socialne robotike (npr. starejši se počutijo manj prijetno in kompetentno 
ob stiku z novo tehnologijo, so bolj nezaupljivi do nove tehnologije), pričakujem, da bodo 
rezultati pričujoče magistrske raziskave prav tako pokazali, da prihaja do razlik v odnosu do 
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socialne robotike med mlajšo (''študenti/študentke'') in starejšo generacijo (udeleženci/-ke 
stari/-e nad 65 let). Tudi to hipotezo sem z namenom večje preglednosti razdelila na tri dele: 
H4a: Pričakujem pomembne razlike v stališčih do socialne robotike (v zvezi s pomočjo 
osebam v pozni odraslosti) glede na izbrana starostna obdobja. 
H4b: Pričakujem pomembne razlike v subjektivnih normah (zaznani stopnji normativnosti) 
do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na izbrana starostna 
obdobja.  
H4c: Pričakujem pomembne razlike v zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji 
vedenjskega nadzora) do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede 
na izbrana starostna obdobja. 
Pričakujem pomembne razlike med mlajšo in starejšo generacijo v vseh treh temeljnih 
napovednikih modela, tako v direktnih kot indirektnih merah. Da bi preverila hipotezo, bom v 
vprašalnik vključila vprašanje o starosti udeleženca/-ke. 
Tretje področje namena magistrskega dela se nanaša na identifikacijo trenutno zaznanih 
problemov na področju socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni starosti). Zaznane 
probleme bom (poleg odnosov med zgoraj omenjenimi spremenljivkami) vključila v analizo 
odnosa do omenjenega področja. V povezavi s tem področjem sem si postavila raziskovalno 
vprašanje (R1).  
R1: Katere probleme s področja socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni 
odraslosti) zaznavajo udeleženci/udeleženke in ali obstajajo (pomembne) razlike v deležih 
posamičnih tipov problemov, ki jih navajajo? 
Glede na kritičen pogled do razvoja socialnih robotov za oskrbo starejših, ki ga imajo 
nekateri raziskovalci (npr. Sparrow in L. Sparrow, 2006) in katerega je mogoče slišati tudi v 
medijih, lahko sklepamo, da bodo udeleženci/-ke magistrske raziskave na tem področju videli 
problematične vidike. Pričakujem, da bodo udeleženci/-ke navajali raznolike probleme, ki jih 
lahko uvrstimo v različne kategorije oziroma tipe problemov, na primer: tehnološke, pravne, 
etične probleme. Raziskovalno vprašanje bom preverjala s pomočjo odprtega vprašanja, ki ga 
bom zastavila v vprašalniku. Vprašanje se bo nanašalo na zaznane probleme, ki jih 
udeleženec/-ka na tem področju vidi. Kasneje bom z uporabo utemeljene teorije (a) 
identificirala tipe problemov, (b) deleže odgovorov, ki jih lahko uvrstimo v posamezne 
identificirane tipe problemov, in (c) pomembnost razlik med temi deleži. Zanima me, ali bodo 
udeleženci/-ke navajali/-e npr. več etičnih, kot tehnoloških problemov. Z analizo odgovorov 
bom dobila vpogled v področje problematike, ki je najpogosteje zaznana s strani udeležencev 
in udeleženk. Prav tako bom pridobila širšo sliko trenutnega odnosa do socialne robotike, ki 






2.1 Udeleženci in udeleženke 
V raziskavi je sodelovalo 238 udeležencev/udeleženk. Od tega lahko 158 
udeležencev/udeleženk uvrstimo v razvojno obdobje prehoda v odraslost in so vzorec t. i. 
mlajše starostne skupine. Med njimi je bilo 91 udeležencev/udeleženk študentov/študentk 
tehniško-tehnoloških študijskih smeri (različne smeri na naslednjih fakultetah Univerze v 
Ljubljani: Fakulteta za elektrotehniko, Fakulteta za računalništvo in informatiko, Fakulteta za 
matematiko in fiziko, Fakulteta za strojništvo, Naravoslovnotehniška fakulteta, Biotehniška 
fakulteta) in 67 udeležencev/udeleženk študentov/študentk družboslovnih študijskih smeri 
(socialna gerontologija na Alma Mater Europaea in različne smeri na na naslednjih fakultetah 
Univerze v Ljubljani: Filozofski fakulteti, Ekonomski fakulteti, Fakulteti za družbene vede in 
Pedagoški fakulteti). Od tega je bilo največ študentov/študentk Fakultete za elektrotehniko 
(N=26), Fakultete za računalništvo in informatiko (N=26) in psihologije na Filozofski fakulteti 
(N=47). V vzorcu mlajše starostne skupine je 72 udeležencev in 86 udeleženk. Njihova starost 
sega v razponu od 19 do 31 let.  
Ostalih 80 udeležencev in udeleženk lahko umestimo v razvojno obdobje pozne odraslosti 
in so vzorec t. i. starejše starostne skupine. Med njimi 48 udeležencev in udeleženk stanuje v 
Domu za starejše občane Ljubljana Bežigrad, 30 udeležencev in udeleženk je direktno ali 
indirektno povezanih z Dnevnim centrom aktivnosti (DCA) za starejše Ljubljana Zalog in 
Gosposvetska (večina med njimi je članov DCA; nekateri so njihovi svojci/partnerji/prijatelji in 
niso člani DCA), medtem ko dva udeleženca oziroma udeleženki predstavljata osebno 
poznanstvo (stanujeta v svojem domu). Od tega je bilo 22 udeležencev in 58 udeleženk. 
Njihova starost sega v razponu od 65 do 98 let. 
2.2 Pripomočki 
Zbiranje podatkov je potekalo s pomočjo vprašalnika, ki je v glavnem utemeljen na 
modelu teorije načrtovanega vedenja (Ajzen, 1985). Vprašalnik sem oblikovala na podlagi 
Ajzenovih smernic (Ajzen, 2006) in vzorca vprašalnika, ki ga je avtor teorije načrtovanega 
vedenja oblikoval (Ajzen, 2013). Oblikovanje vprašalnika je potekalo po več korakih, ki so 
opisani v nadaljevanju. Pri vseh korakih oblikovanja vprašalnika je sodeloval tudi mentor 
pričujočega magistrskega dela ddr. Velko S. Rus.  
2.2.1 Oblikovanje začetne verzije vprašalnika 
Konkretno oblikovanje vprašalnika je v prvem delu sledilo Ajzenovim smernicam (Ajzen, 
2006; Ajzen, 2013), ki so opisane v uvodnem razdelku Merjenje spremenljivk. Tako sem najprej 
definirala preučevano vedenje. Definicija z navedenimi komponentami je naslednja: ‘‘Odnos 
do (ravnanje) socialne robotike (ciljni predmet) za pomoč (kontekst) osebam v pozni odraslosti 
(časovni element)’’. Naslednji korak v okviru oblikovanja vprašalnika je bila specifikacija 
populacije, ki me zanima. Z namenom magistrske raziskave sem se odločila, da v raziskavo 
vključim udeležence dveh starostnih skupin: (a) mlade na prehodu v odraslost in (b) 
udeležence v pozni odraslosti. Nato sem v skladu s smernicami v sodelovanju z mentorjem 
formulirala postavke za direktne mere spremenljivk modela teorije načrtovanega vedenja 
(vedenjski namen, stališča, subjektivne norme, zaznan vedenjski nadzor). Za vsako direktno 
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mero sem oblikovala štiri do pet postavk z odgovori na sedemstopenjski bipolarni lestvici. V 
Prilogi A (Tabela 3) so navedene in podrobneje razložene postavke za posamezne direktne 
mere. V okviru Ajzenovih smernic je potrebno postavke za ocenjevanje direktnih mer pred 
izvedbo končne raziskave psihometrično preveriti na pilotskem vzorcu. Ker v namene 
magistrske raziskave to ni bilo izvedeno, na tem mestu poudarjam, da je magistrska raziskava 
v tem delu pilotske narave in so postavke za ocenjevanje direktnih mer zgolj osnova za 
nadaljnje raziskovanje socialne robotike v slovenskem prostoru.  
V nadaljevanju sem oblikovala postavke za merjenje indirektnih mer, ki so navedene v 
Prilogi A (Tabela 4). Po Ajzenovih smernicah (Ajzen, 2006) je v tem delu konstrukcije 
vprašalnika potrebna izvedba fokusnih skupin ali administracija vprašalnika, ki vključuje odprta 
vprašanja. Postopek izvedbe fokusnih skupin oziroma konstrukcije vprašalnika je opisan v 
uvodnem razdelku Merjenje spremenljivk. Zaradi narave preučevanega vedenja sem namesto 
izvedbe fokusnih skupin vedenjska in nadzorna prepričanja pridobila s pomočjo predhodnih 
raziskav iz tujine, normativna prepričanja pa z mentorjevo pomočjo. Socialna robotika za 
pomoč osebam v pozni odraslosti je namreč tehnološka novost, ki jo udeleženci (verjetno) še 
niso imeli priložnost preizkusiti ali z njo imeli konkreten fizični stik. Zato se mi je zdelo bolj 
smiselno, da prepričanja pridobim s pomočjo predhodnih raziskav, predvsem tistih, v katerih 
so bili uporabljeni konkretni roboti oziroma v katerih so bili udeleženci v konkretnem fizičnem 
stiku z robotom za krajši čas ali za daljše obdobje (npr. so imeli robota več tednov doma). 
Izbrana vedenjska in nadzorna prepričanja so podrobneje opisana v razdelku Dejavniki vpliva 
na sprejemanje socialne robotike in v razdelku Namen in hipoteze. Postavke, ki sem jih 
oblikovala za merjenje izbranih vedenjskih in nadzornih prepričanj, se nanašajo na (a) moč 
prepričanja in (b) evalvacijo prepričanja. Normativna prepričanja sem določila v dogovoru z 
mentorjem, s pomočjo katerega sem identificirala štiri kategorije posameznikov oziroma 
skupin, ki bi najverjetneje vplivale na odnos do socialne robotike. To so: (a) povprečen/-a 
prebivalec/prebivalka Republike Slovenije, (b) povprečen/-a starostnik/starostnica v Republiki 
Sloveniji, (c) oseba/e, ki vam je podobna/so vam podobne po načinu življenja, in (d) oseba/-e, 
ki vam je/so vam osebno zelo ljuba/-e. Postavke, ki sem jih oblikovala za merjenje izbranih 
normativnih prepričanj, se nanašajo na (a) moč prepričanja in (b) motivacijo za upoštevanje.  
Po Ajzenovih smernicah (Ajzen, 2006) se nato oblikujejo postavke in vprašanja za dodatne 
spremenljivke, ki jih želimo dodati v razširjeni model načrtovanega vedenja. V primeru 
preverjanja odnosa do socialnih robotov sem dodala postavke za ocenjevanje treh dodatnih 
spremenljivk: (a) izkušnje s podobno tehnologijo, (b) obstoječe neformalne kompetence in 
aplikacije (v zvezi s podobno tehnologijo) in (c) odnos do tehnoloških novosti. 
Za ocenjevanje dosedanjih izkušenj s podobno tehnologijo sem si izbrala tri tehnološke 
objekte, ki jih lahko funkcijsko povežemo z robotiko: računalnik, pametni telefon in 
industrijska tehnologija. Postavke s pripadajočimi kraticami, ki sem jih oblikovala, so 
naslednje:  
IZ1: Zase lahko rečem, da sem oseba, ki ima z uporabo računalnika 
zelo malo izkušenj 1 2 3 4 5 6 7 zelo veliko izkušenj  
IZ2: Zase lahko rečem, da sem oseba, ki ima z uporabo pametnega telefona 
zelo malo izkušenj 1 2 3 4 5 6 7 zelo veliko izkušenj  
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IZ3: Zase lahko rečem, da sem oseba, ki ima z uporabo industrijske tehnologije (npr.  
CNC) 
zelo malo izkušenj 1 2 3 4 5 6 7 zelo veliko izkušenj  
Obstoječe neformalne kompetence ter aplikacije v zvezi s podobno tehnologijo se 
nanašajo na pridobivanje novih znanj, informacij in izkušenj na temo novih tehnologij. 
Posameznik lahko slednje pridobi preko različnih virov, od strokovnih revij in predavanj do 
medijskega poročanja in neformalnih pogovorov na to temo. Postavka, ki sem jo v skladu s 
tem opisom oblikovala, je naslednja:  
NK1: V kolikšni meri je za vas značilno, da skrbite za pridobivanje novih oziroma 
sodobnih znanj, informacij oziroma izkušenj v zvezi z obstoječo in novo tehnologijo 
(npr. prebiranje strokovnih revij, dodatna formalna oz. neformalna izobraževanja, 
pogovori na to temo)? 
prav nič značilno zame 1 2 3 4 5 6 7 izrazito značilno zame 
Postavke za spremenljivko odnosa do tehnoloških novosti, s pomočjo katere sem 
ocenjevala posameznikovo pripravljenost za preizkušanje novih tehnologij, sem oblikovala s 
pomočjo članka, ki sta ga napisala R. Agarwal in Prasad (1998). Avtorja predstavita konstrukt 
osebne inovativnosti (ang. personal innovativeness) v kontekstu odnosa do nove informacijske 
tehnologije in postavke za njegovo merjenje, ki jih imajo ustrezne psihometrične značilnosti. 
Postavke sem skupaj z mentorjem prevedla in priredila v slovenščino. Pri tem sem postavke 
priredila tako, da sem opustila nanašanje na informacijsko tehnologijo ter postavke posplošila 
v kontekst nove tehnologije na splošno. Izmed štirih postavk, ki jih navajata avtorja, sem 
izbrala naslednje tri postavke, ki so skupaj s kratico naslednje: 
OD1: Rad/-a preizkušam novo tehnologijo (ang. I like to experiment with new 
information techologies). 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
OD2: Če izvem za tehnološko novost, jo želim čim prej preizkusiti (ang. If I heard about 
a new information techology, I would look for ways to experiment with it). 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
OD3: Na splošno lahko rečem, da sem zadržan/-a do preizkušanja novih tehnologij 
(ang. In general, I am hesitant to try out new information technologies). 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
Četrto postavko za ocenjevanje odnosa do tehnoloških novosti sem oblikovala 
samostojno, saj sem želela zaobseči širši odnos do tehnoloških novosti. Zgornje postavke, 
oblikovane po R. Agarwal in Prasad (1998), se nanašajo zgolj na konkretno preizkušanje nove 
tehnologije. Sama pa sem s postavko, ki se nanaša na splošno zanimanje za tehnološki razvoj, 
zaobsegla še dodaten vidik odnosa do tehnoloških novosti. Postavka, ki sem jo oblikovala, se 
glasi:  
OD4: Rad/-a sledim tehnološkemu razvoju predvsem na področju, ki me zanima. 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
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Poleg dodatnih napovednih dejavnikov sem v model vključila tudi implementacijske 
namene, s čimer sem dopolnila vedenjske namene. V postavke za implementacijske namene 
sem zaobsegla informacije o treh vidikih načrtov za uporabo socialnih robotov za pomoč 
osebam v pozni odraslosti: (a) kdaj in (b) kje bi ga kupili ter (c) s kom bi kupovali socialnega 
robota. Postavke (s pripadajočo kratico), ki iz tega sledijo, so naslednje:  
IN1: V kolikšni meri drži, da imate konkretno oz. natančno izdelan načrt, kdaj bi  kupili 
socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti (npr. ob upokojitvi, pri pojavitvi 
zdravstvenih problemih, ob občutkih osamljenosti idr.)? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
IN2: V kolikšni meri drži, da imate konkretno oz. natančno izdelan načrt, kjer boste 
kupili socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti (npr. preko interneta, v trgovini, 
v lekarni)? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
IN3: V kolikšni meri drži, da imate konkretno oz. natančno izdelan načrt, s kom bi 
nakupovali socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti (npr. s svojcem, 
zdravstvenim delavcem)? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
Poleg postavk za dodatne spremenljivke, ki sem jih vključila v model razširjene teorije 
načrtovanega vedenja, sem v vprašalnik dodala tudi odprto vprašanje, s pomočjo katerega 
bom raziskovala trenutno zaznane probleme na področju socialne robotike za pomoč osebam 
v pozni odraslosti. Vprašanje, ki sem ga vključno z navodili oblikovala, se glasi:  
VPR1: Prosim odgovorite na vprašanje. V čem vidite glavne probleme v zvezi z uporabo 
socialnih robotov za pomoč v pozni odraslosti? 
Poleg vsega naštetega sem v vprašalnik vključila tudi vprašanji, ki se nanašata na podatek 
o spolu in starosti udeleženca oziroma udeleženke. 
V nadaljevanju je potrebno po Ajzenovih smernicah (Ajzen, 2006) pridobiti informacijo, ki 
se nanaša na dejansko vedenje. V primeru socialne robotike za pomoč osebam v pozni 
odraslosti bi mlajši starostni skupini zastavili vprašanje v obdobju pozne odraslosti, starejši 
starostni skupini pa takrat, ko bi imeli le-ti realno možnost kupiti tovrstnega robota. Glede na 
to, da do možnosti dejanske realizacije vedenja (tj. uporabe socialnega robota za pomoč v 
pozni odraslosti) v časovnem obdobju pisanja pričujoče magistrske raziskave ni prišlo, 
oblikovanje tega dela vprašalnika ni bilo potrebno. 
Po končanem oblikovanju postavk za direktne in indirektne mere dejavnikov modela ter 
dodatne spremenljivke sem postavke postavila v vrstni red po Ajzenu (2006). Vrstni red 
postavk je po smernicah naslednji: 
1. Postavke, ki skušajo meriti evalvacije (valence), ki izhajajo iz vedenjskih prepričanj. 
2. Postavke, ki skušajo meriti direktne mere stališč, subjektivnih norm, zaznanega 
vedenjskega nadzora in vedenjskih namenov (postavke so naključno razporejene). V ta 
del sem dodala tudi postavke, ki merijo implementacijske namene, katere sem 
razporedila med ostale postavke tega dela. 
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3. Postavke, ki skušajo meriti motivacijo za upoštevanje normativnih prepričanj. 
4. Postavke, ki skušajo meriti moč (intenzivnost) vedenjskih prepričanj. 
5. Postavke, ki skušajo meriti moč (intenzivnost) nadzornih prepričanj. 
6. Postavke, ki skušajo meriti evalvacijo (valenco) nadzornih prepričanj. 
7. Postavke, ki skušajo meriti moč (intenzivnost) normativnih prepričanj. 
8. Postavke, ki skušajo meriti dodatne spremenljivke preučevanja.  
Odprto vprašanje, ki se nanaša na zaznane probleme, sem vključila na začetek vprašalnika 
(med uvodnim nagovorom in navodili ter postavkami, ki merijo evalvacijo vedenjskih 
prepričanj). Z umestitvijo na začetek sem želela preprečiti, da vsebina postavk vpliva na 
odgovarjanje na to vprašanje. Identificirana prepričanja, ki jih vsebujejo postavke, bi lahko 
udeležencem podala asociacije o zaznanih problemih. Tako bi bili le-ti lahko posledica vsebine 
vprašalnika samega in ne posameznikovega lastnega kritičnega mišljenja.  
Po ustreznem vrstnem redu postavk sem pričela z oblikovanjem uvodnega nagovora in 
navodil. Najprej sem oblikovala začetni del uvodnega nagovora, kamor sem vključila naslednje 
informacije: predstavitev raziskovalke in mentorja, krajšo predstavitev raziskovalne tematike, 
prostovoljnost sodelovanja, možnost prekinitve sodelovanja v raziskavi, anonimnost, prošnjo 
za iskreno odgovarjanje, pomen sodelovanja v raziskavi za prakso, kontakt (mail naslov) in 
zahvalo. Po začetnem delu sem oblikovala predstavitev socialne robotike za pomoč osebam v 
pozni odraslosti. Glede na to, da gre za novo raziskovalno področje, menim, da je ta del 
vprašalnika ključen, saj udeležencem in udeleženkam ponudi osnovno razumevanje 
preučevanega področja. Cilj tega dela je bilo, da vsi udeleženci enoznačno razumejo socialno 
robotiko za pomoč osebam v pozni odraslosti. Zato sem v opis dodala naslednje komponente: 
(a) krajši opis razvoja robotike, (b) definicijo socialne robotike, (c) zamejitev obdobja pozne 
odraslosti v letih, (d) namen socialne robotike na omenjenem področju, (e) njene funkcije, (f) 
demografske statistične napovedi. Opis sem poskušala oblikovati čim bolj nevtralno, kar 
pomeni, da sem se izogibala opredeljevanju zgolj ‘za’ ali ‘proti’ razvoju tega področja. V skladu 
s tem vodilom sem poskušala zaobseči splošne podatke o tem področju ter nakazala tako na 
prednosti kot potencialno problematiko socialne robotike. Temu opisu je sledil opis realnega 
primera tovrstnega robota iz tujine s pripadajočo sliko. Po oblikovanem opisu področja sem 
oblikovala navodila, ki vsebujejo naslednje komponente: (a) načelo obkroževanja ene številke 
od 1 do 7, (b) interpretacijo lestvice od 1 do 7 na primeru, (c) opozorilo, da se odgovori na vsa 
vprašanja, in (d) možnost občutka, da se vprašanja ponavljajo. Po oblikovanih navodilih sem v 
uvodni del vprašalnika vključila še vprašanje o spolu in starosti udeleženca oziroma 
udeleženke.  
2.2.2 Aplikacija začetne verzije vprašalnika 
Vprašalnik, ki sem ga oblikovala po Ajzenovih smernicam, sem dala v izpolnjevanje osmim 
udeležencem/udeleženkam, ki so predstavljali manjši reprezentativni vzorec populacije, ki me 
zanima. Udeležence sem pridobila preko osebnih poznanstev. Štirje udeleženci/udeleženke so 
bili/bile študenti/študentke (od tega dve študentki psihologije in dva študenta elektrotehnike). 
Ostali štirje udeleženci oziroma udeleženke pa so bili/-e starejši/-e od 65 let (od tega dva 
udeleženca in dve udeleženki). Vse udeležence sem najprej prosila, naj izpolnijo vprašalnik v 
papir-svinčnik obliki. Pri tem sem merila njihov čas izpolnjevanja. Ob tem sem jim pojasnila, 
da hitrost izpolnjevanja ni pomembna in da ta podatek potrebujem zgolj za potrebe morebitne 
prilagoditve vprašalnika. Izpolnjevanje prve verzije vprašalnika je trajalo v povprečju 21 minut. 
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Ko so udeleženci/udeleženke do konca izpolnili vprašalnike, sem jih prosila za povratno 
informacijo. Povprašala sem jih o naslednjih vidikih: težavnost vprašalnika, dolžina, oblikovna 
(ne)ustreznost, jasnost navodil in začetnega opisa preučevanega področja, zanimivost in 
atraktivnost vprašalnika (kot celote). Prav tako sem jih prosila za predloge izboljšav.  
Najpogostejša povratna informacija udeležencev/udeleženk se je nanašala na zapletenost 
in dolžino vprašalnika. Menijo, da je vprašalnik predolg ter zahteva preveč branja in 
koncentracije. Večini med njimi se je zdelo, da se vprašanja ponavljajo. Poročali so o tem, da 
jih moti, da se večina postavk začne na enak način in da se razlikujejo šele v zadnjem delu 
povedi. Menijo, da gre v tem primeru za nepotrebno branje. Predlagajo, da se postavke 
združijo v sklope in da se ključne besede poudarijo. Menijo, da bi bilo s poudarjenimi ključnimi 
besedami branje in izpolnjevanje vprašalnika hitrejše. Prav tako predlagajo, da se vprašalnik 
nekoliko skrajša.  
Vsem udeležencem/udeleženkam je bil všeč uvodni opis socialne robotike za pomoč 
osebam v pozni odraslosti. Poročali so o tem, da jim je bilo uvodno branje o tem področju 
zanimivo. Poleg tega so jim bila navodila za izpolnjevanje vprašalnika (obkroževanje na 
sedemstopenjski lestvici) jasna. Nekaj udeležencev je poročalo, da so se včasih težko odločili 
za odgovor, saj so se težko odločali med sosednjimi številkami (npr. med 3 in 4), kar je še 
dodatno podaljšalo njihov čas odgovarjanja. Vprašalnik jim je bil na splošno zanimiv. Poročali 
so o tem, da jim je bilo razmišljanje o določenih vidikih socialne robotike v izziv in zanimivo. 
Po končnem izpolnjevanju se je z nekaterimi udeleženci spontano razvil še dodaten pogovor 
na temo robotike. 
2.2.3 Oblikovanje končne verzije vprašalnika  
Na podlagi povratne informacije udeležencev, ki so izpolnjevali prvo verzijo vprašalnika, 
sem vprašalnik preoblikovala. Najprej sem izločila devet postavk, s čimer sem želela skrajšati 
čas reševanja vprašalnika. Izločila sem postavko za merjenje vedenjskega namena (VN5) in 
subjektivnih norm (SN4), saj sta postavki zelo podobni preostalim postavkam za direktno 
merjenje teh dveh spremenljivk. Prav tako sem izločila postavko za merjenje zaznanega 
vedenjskega nadzora (ZVN4), ki se nanaša na zaupanje, ki ga zaobsežem že v nadzornem 
prepričanju (zaupanje) oziroma v postavkah NDPm3 in NDPe3. Poleg tega sem izločila postavki 
za normativno prepričanje ‘Povprečen/-a starostnik/starostnica v Republiki Sloveniji’ (NRPm4 
in NRPmot4), saj so imeli udeleženci starejše starostne skupine težave z razločevanjem med 
‘Povprečen/-a starostnik/starostnica v Republiki Sloveniji’ in ‘Oseba/e, ki vam je podobna/so 
vam podobne po načinu življenja’. Odločila sem se, da izločim postavke, ki se nanašajo na 
nadzorna prepričanja, saj je teh postavk kar šestnajst, kar je nesorazmerno z normativnimi in 
nadzornimi prepričanji. Izločila sem postavke, ki se nanašajo na prilagodljivost (NDPm7 in 
NDPe7) in obvladljivost (NDPm8 in NDPe8), saj je nekaj udeležencev poročalo o tem, da niso 
točno vedeli, na kaj se ta dva pojma nanašata. Končna verzija poleg vprašanj o demografskih 
podatkih in zaznanih problemih vsebuje 54 postavk.  
Postavke z enakim začetnim delom sem združila v sklope. Vključno z odprtim vprašanjem 
ima vprašalnik tako 27 sklopov. S tem so se nekoliko porušila načela vrstnega reda po Ajzenu 
(2013), saj postavke, ki se nanašajo na direktne mere dejavnikov osnovnega modela 
načrtovanega vedenja, niso več pomešane, temveč so po sklopih v naslednjem vrstnem redu: 
(1) vedenjski nameni, (2) stališča, (3) implementacijski nameni, (4) subjektivne norme, (5) 
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zaznan vedenjski nadzor. Vrstni red za preostale sklope postavk je ostal enak. V nadaljevanju 
sem ključne besede oziroma besedne zveze dodatno označila tako, da sem jih odebelila. 
Slednje sem uporabila v uvodnem nagovoru oziroma opisu področja in tudi v postavkah. Z 
obema spremembama sem želela izboljšati preglednost vprašalnika, zmanjšati njegovo 
zapletenost in skrajšati čas reševanja vprašalnika. Seznam končnih postavk se nahaja v Prilogi 
D (Tabela 7).  
Vprašalnik sem najprej oblikovala v papir-svinčnik obliki in ga nato prenesla še v spletno 
obliko s pomočjo aplikacije za spletno anketiranje 1ka. Ker sem spletno obliko oblikovala za 
pridobivanje odgovorov s strani študentov in študentk, sem vanjo poleg vprašanja o spolu in 
starosti vključila še vprašanje o fakulteti, ki jo obiskujejo in smeri študija. S pomočjo tega 
vprašanja sem želela dobiti vpogled v smer študija, s čimer sem lahko nadzorovala, da je 
vprašalnik izpolnilo približno enako število študentov oziroma študentk družboslovnih in 
tehniško-tehnoloških študijskih smeri.  
Naziv vprašalnika je bil za udeležence naslednji: Odnos do socialne robotike za pomoč 
osebam v pozni odraslosti. Sicer je poln naziv vprašalnika, ki sem ga določila v sodelovanju z 
mentorjem, naslednji: Analiza modela razširjene teorije načrtovanega vedenja na področju 
socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti). Ob tem opozarjam, da gre, 
kot lahko vidimo v tem razdelku, v največji meri za izvorno konstruiran vprašalnik. Končna 
verzija vprašalnika za udeležence se nahaja v žepu na predzadnji strani platnic.  
2.3 Postopek 
Vzorčenje mlajše starostne skupine (mladi na prehodu v odraslosti) je potekalo po metodi 
snežne kepe, kjer sem povabilo k izpolnjevanju spletne oblike vprašalnika delila preko 
družbenega omrežja Facebook (študentske skupine različnih študijskih smeri), študentskega 
sveta Fakultete za elektrotehniko in Fakultete za matematiko in fiziko ter preko lastne socialne 
mreže. Povabilo k izpolnjevanju vprašalnika je svojim študentom poslal tudi doc. dr. Marko 
Jankovec, docent na Fakulteti za elektrotehniko Univerze v Ljubljani, ki ga poznam preko lastne 
socialne mreže. Povezava do vprašalnika je bila za aktivna od 2. 3. 2019 do 27. 4. 2019. 
Povprečen čas izpolnjevanja spletne oblike vprašalnika je bil 12 minut. 
Vzorčenje starejše starostne skupine je potekalo na dva načina. En del je potekal v Domu 
starejših občanov Ljubljana Bežigrad. Tam sem s pomočjo direktorice Marjete Maruše Kerč, ki 
jo prav tako poznam preko lastne socialne mreže, vzpostavila stik s stanovalci, ki bivajo v 
stanovanjskem oddelku. Direktorica je pred mojim prihodom v Dom pregledala ustreznost 
vprašalnika in glede na njegovo dolžino in težavnost ocenila, da bo potrebno vprašalnik s 
stanovalci izpolnjevati individualno. Do vsakega udeleženca in udeleženke sem pristopila v 
spremstvu direktorice, ki je presodila, kateri stanovalci so s kognitivnega in fizičnega vidika 
primerni za sodelovanje. Direktorica me je vsakemu udeležencu/udeleženci posebej 
predstavila in ga/jo prosila za sodelovanje. Nato sem udeležencu oziroma udeleženki 
predstavila raziskavo, socialno robotiko (uvodni nagovor v vprašalniku) in način odgovarjanja. 
Udeležencu oziroma udeleženki sem glasno prebrala posamezne postavke oziroma vprašanja 
ter obkrožila njihov odgovor. Z udeleženci sem izpolnjevala vprašalnik v njihovih sobah ali v 
dnevnem prostoru. Izpolnjevanje vprašalnika je trajalo med 15 in 25 minut. Podatke v Domu 
sem zbirala v dopoldanskem času med 13. 3. 2019 in 22. 3. 2019. Drug del vzorčenja je potekal 
v Dnevnem centru aktivnosti (DCA) za starejše Zalog in Dnevnem centru aktivnosti (DCA) za 
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starejše Gosposvetska, kjer kot prostovoljka poučujem psihologijo za starejše. V DCA Zalog 
sem v okviru ure psihologije pripravila tematiko tehnologije in njenega vpliva na človeka. V 
DCA Zalog pa sem v okviru ure ‘filozofija za življenje’ v sodelovanju z dr. Bogomirjem Novakom 
pripravila vsebinsko podobno uro. Po koncu obeh ur sem udeležencem razdelila vprašalnik, 
pri čemer sem vsakemu dala dva vprašalnika in jih prosila, da vprašalnik dajo v izpolnjevanje 
tudi svojemu svojcu, partnerju ali prijatelju/-ici, ki je starejši/-a od 65 let. Pri zbiranju podatkov 
v okviru DCA mi je pomagala tudi Anja Novak, strokovna sodelavka DCA Zalog, ki je obiskovalce 
DCA nagovarjala k izpolnjevanju vprašalnika. Zbiranje podatkov v DCA Zalog in DCA 
Gosposvetska je potekalo v začetku marca 2019. Vsi udeleženci oziroma udeleženke, ki sem 
jih pridobila preko DCA, so vprašalnik v papir-svinčnik obliki izpolnili samostojno. Poleg 
stanovalcev Doma starejših občanov in članov (oziroma njihovih 
svojcev/partnerjev/prijateljev) DCA Zalog in Gosposvetska sta vprašalnik samostojno izpolnila 
tudi dva udeleženca iz lastne sociale mreže.  
2.3.1 Uporabljena kvalitativna analiza 
Podatke, ki sem jih pridobila s pomočjo odprtega vprašanja v povezavi s temo zaznanih 
problemov na področju socialne robotike, sem analizirala po postopku utemeljene teorije. 
Postopek kvalitativne analize teksta s ciljem utemeljene teorije je najbolj uveljavljena oblika 
kodiranja (Kordeš in Smrdu, 2015). Utemeljeno teorijo lahko definiramo kot kvalitativno 
raziskovalno metodo razvijanja teorije, ki je utemeljena na podatkih, ki so sistematično zbrani 
in analizirani v raziskovalnem procesu (Strauss in Corbin, 1994). Njena avtorja sta Glaser in 
Strauss, ki sta teorijo utemeljila leta 1967 z izdajo knjige z naslovom The Discovery of Grounded 
Theory: Strategies for Qualitative Research. Od njenega nastanka je prišlo do izdaj številnih 
člankov in priročnikov, ki raziskovalcem priporočajo različne načine in dopuščajo različne 
stopnje ustvarjalnosti (Strauss in Corbin, 1994). Poleg tega pa je teorija podvržena številnim 
kritikam (npr. Bulmer,1979). Postopek tvorbe utemeljene teorije v pričujočem magistrskem 
delu je sledil smernicam, ki so jih napisali Kordeš in M. Smrdu (2015) ter Vogrinc (2008). 
Smernice si sledijo v več korakih, ki sem jih povzela v Tabeli 1. 
Tabela 1  
Postopek kvalitativne analize po utemeljeni teoriji 
Korak v analizi Kratek opis koraka 
Ureditev gradiva Transkribiranje teksta in izbira delov teksta, ki jih bomo analizirali in 
ovrednotili kot pomembne.  
Definiranje 
kodirnih enot 
Enota kodiranja je sklenjen del besedila (npr. stavek, odstavek, 
poglavje, misel), za katerega raziskovalec presodi, da vsebuje za 
raziskavo pomembne informacije.  
Odprto 
kodiranje 
Proces pripisovanja pomena oziroma bistva iz posamezne enote 
kodiranja in poimenovanje tega bistva s kratkim imenom 
(koda/koncept/kategorija nižjega reda). V tem delu začne raziskovalec v 
podatkih iskati globlji pomen. Uporabi lahko deduktivni (v podatkih 
preverja, ali so se prej pripravljene kode v odgovorih pojavile ali ne) ali 
induktivni pristop (raziskovalec kode določa med analizo).  
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani.  
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Osno kodiranje Primerjava kod tako, da ugotovimo, katere se nanašajo na povezan 
fenomen (te združimo v širše kategorije/kategorije višjih redov). 
Kategorija lahko vključuje dva ali več kod oziroma konceptov, ki so med 





Nadaljevanje osnega kodiranja, vendar na višji ravni abstrakcije. Med 
velikim številom kategorij izberemo pomembne oziroma jedrne 
kategorije, okoli katerih se razvrščajo preostale kategorije. Glede na 





Prej dobljene kategorije postavimo v odnose. Odnosi se lahko 
vzpostavijo glede na različne dimenzije (npr. vzrok–posledica, čas, 
krožnost). Odkrite odnose med kategorijami povežemo v smiselno 
strukturo, ki jo natančno opišemo.  
 
P. Stern (2007) raziskovalcem v procesu oblikovanja utemeljene teorije priporoča 
zapisovanje sprotnih zapiskov4. Gre za kratke sprotne zapise, ki nastajajo med kvalitativno 
analizo. S pisanjem sprotnih zapiskov raziskovalec sproti in organizirano zapisuje svoje misli, 
ideje, razlage, navodila za nadaljnje delo in drugo. Sprotne opombe nastajajo skozi celotno 
analizo. Raziskovalcu omogočajo, da svojih idej ne pozabi in da dobi celostno sliko.  
V procesu kodiranja lahko uporabimo tudi štetje, ki nam v določenih primerih lahko pove 
dodatno informacijo o kvaliteti pojava, njegovem deležu in trendu v času (Kordeš in Smrdu, 
2015). Pomembni značilnosti utemeljene teorije sta tudi t. i. teoretično vzorčenje in teoretična 
zasičenost oziroma saturacija (Vogrinc, 2008). Kot zapišeta Glaser in Strauss (1967, str. 45), je 
teoretično vzorčenje ''proces zbiranja podatkov z namenom razvoja teorije, pri čemer je 
analiza sestavljena tako iz zbiranja, kodiranja in analize podatkov kot tudi iz odločitev o tem, 
katere podatke je še potrebno zbrati v nadaljevanju in kje jih dobiti.'' Raziskovalec, ki analizira 
empirične podatke in razvija utemeljeno teorijo, pogosto odkrije, da potrebuje dodatne 
informacije za določitev določene kategorije. Da bo lahko natančno in ustrezno oblikoval svoje 
teoretične kategorije, se odloči, katere dodatne podatke bo še poskušal zbrati (Vogrinc, 2008). 
Teoretična zasičenost medtem predstavlja točko, ko raziskovalec ugotovi, da lahko konča z 
zbiranjem podatkov, saj novi ne pripomorejo več k pojasnjevanju oblikovanih kategorij. Pri 
tem mora biti saturacija osnovana na širokem razponu podatkov, pridobljenih s strani različnih 
udeležencev (npr. različne starosti, spola, izobrazbe). Prav tako se teoretična zasičenost 
nanaša na točko, ko raziskovalec ugotovi, da so kategorije dobro razvite v pomenu njihovih 
značilnosti in medsebojnih odnosov (Glaser in Strauss, 1967).  
  
                                                          
4 Za sprotne zapiske se v angleščini uporablja izraz ''memo'', ki predstavlja pogovorno okrajšavo za 




Pred preverjanjem postavljenih hipotez sem opravila psihometrično analizo vprašalnika 
(natančnejši vpogled v rezultate se nahaja v Prilogi E), v kateri sem med drugim preverila 
normalnost porazdelitve (Kolmogorov-Smirnov in Shapiro-Wilk izračun) ter zaobsegla analizo 
zanesljivosti (Cronbach alfa). Na podlagi psihometrične analize sem se odločila za način 
preverjanja postavljenih hipotez, ki se nanaša na uporabo parametričnih oziroma 
neparametičnih preizkusov. Uporabljeni postopki in rezultati za posamezne hipoteze so 
opisani v nadaljevanju. Na koncu tega razdelka je opisana tudi kvalitativna analiza odgovorov 
na odprto vprašanje, ki sem ga vključila v vprašalnik.  
Rezultati preverjanja hipoteze H1 
H1: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo vsak 
posamični napovednik tega modela (a: stališča, b: subjektivne norme/zaznana stopnja 
normativnosti in c: zaznan vedenjski nadzor/zaznana stopnja vedenjskega nadzora) 
pomembno pozitivno koreliral z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
Rezultati Shapiro-Wilk izračuna vseh lestvic, ki so uporabljene znotraj te hipoteze, so 
statistično značilni, zato sem se odločila za uporabo Spearmanovega korelacijskega koeficienta 
(ρ), ki ga uvrščamo med neparametrične statistične preizkuse. Hipotezo sem razdelila na tri 
dele in izračunala posamezne korelacije.  
H1a: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
spremenljivka stališč pomembno pozitivno korelirala z zaznano stopnjo vedenjskih in 
implementacijskih namenov. 
Hipotezo H1a lahko potrdimo, saj so rezultati pokazali, da se stališča pomembno pozitivno 
povezujejo z zaznano stopnjo vedenjskih (ρ = ,659, p < ,01) in implementacijskih (ρ = ,298,            
p < ,01) namenov. To pomeni, da se bolj pozitivna stališča do socialne robotike za pomoč 
osebam v pozni odraslosti pomembno povezujejo z močnejšimi vedenjskimi in 
implementacijskimi nameni. Prav tako se vedenjska prepričanja pomembno pozitivno 
povezujejo z zaznano stopnjo vedenjskih (ρ = ,671, p < ,01) in implementacijskih namenov          
(ρ = ,346, p < ,01). To pomeni, da se višje zaznano prepričanje, da bo socialni robot uporaben 
in zabaven, ustrezen sogovornik, da bo z njim mogoče vzpostaviti prijateljski odnos in da bo 
pripomogel z manjšemu občutku osamljenosti v pozni odraslosti oziroma ovrednotenje 
naštetih dejavnikov kot bolj pozitivnih/realnih, pomembno povezuje z močnejšimi vedenjskimi 
in implementacijskimi nameni.  
H1b: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
spremenljivka subjektivnih norm (zaznane stopnje normativnosti) pomembno pozitivno 
korelirala z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
Rezultati so pokazali, da lahko hipotezo H1b potrdimo. Subjektivne norme se pomembno 
pozitivno povezujejo tako z vedenjskimi (ρ = ,365, p < ,01) kot z implementacijskimi nameni (ρ 
= ,387, p < ,01). To pomeni, da se višje zaznan vpliv socialnega okolja, da naj posameznik 
uporabi socialnega robota v pozni odraslosti, pomembno povezuje z vedenjskimi in 
implementacijskimi nameni glede njegove uporabe. Prav tako se je pokazala pomembna 
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pozitivna korelacija med normativnimi prepričanji in vedenjskimi (ρ = ,459, p < ,01) ter 
implementacijskimi (ρ = ,413, p < ,01) nameni. To pomeni, da se višje zaznano pričakovanje, 
da povprečen/-a prebivalec/-ka Republike Slovenije, oseba/-e, ki je/so udeležencu/-ki 
podobna/-e po načinu življenja in osebno zelo ljuba/-e oseba/-e, pričakujejo, da bo 
udeleženec/-ka uporabil/-a socialnega robota v pozni odraslosti oziroma višja pripravljenost 
upoštevati izbrane osebe/skupine oseb, pomembno povezuje z močnejšimi vedenjskimi in 
implementacijskimi nameni.  
H1c: Upoštevaje Ajzenov model teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
spremenljivka zaznanega vedenjskega nadzora (zaznana stopnja vedenjskega nadzora) 
pomembno pozitivno korelirala z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
 Hipotezo H1c lahko potrdimo, saj so rezultati pokazali, da se zaznan vedenjski nadzor 
pomembno pozitivno povezuje z vedenjskimi (ρ = ,447, p < ,01) in implementacijskimi (ρ = ,224, 
p < ,01) nameni. To pomeni, da se višje zaznan vedenjski nadzor nad uporabo socialnega 
robota za pomoč osebam v pozni odraslosti povezuje z močnejšimi vedenjskimi in 
implementacijskimi nameni. Prav tako se je pokazala pomembna pozitivna korelacija med 
indirektno mero oziroma t. i. nadzornimi prepričanji in vedenjskimi (ρ = ,508, p < ,01) ter 
implementacijskimi (ρ = ,202, p < ,01) nameni. Na podlagi rezultatov lahko rečemo, da se nižja 
raven anksioznosti pred roboti, višje zaupanje robotu, njegov prijetnejši videz, višje zaznana 
varnost in dostopnost (cenovna, na trgu) oziroma močnejše prepričanje, da bodo našteti 
dejavniki olajšali uporabo socialnega robota, pomembno povezuje z močnejšimi vedenjskimi 
in implementacijskimi nameni. 
Rezultati preverjanja hipoteze H2 
H2: Upoštevaje Ajzenov model razširjene teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
vsak posamični dodatni napovednik razširjenega modela (a: izkušnje s podobno tehnologijo, 
b: neformalne kompetence ter aplikacije v zvezi s podobno tehnologijo ter c: odnos do 
novosti oziroma interesi za tovrstno področje) pomembno pozitivno koreliral z zaznano 
stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov.  
Rezultati Shapiro-Wilkov testa vseh lestvic, ki so uporabljene znotraj te hipoteze, so 
statistično značilni, zato sem se tudi pri tej hipotezi odločila za uporabo Spearmanovega 
korelacijskega koeficienta (ρ). Tudi to hipotezo sem razdelila na tri dele, pri čemer tretjega 
dela hipoteze (H3c) zaradi nizke zanesljivosti lestvice odnosa do tehnoloških novosti (α = ,405) 
nisem preverjala in zato v nadaljevanju navajam in preverjam samo prva dva dela hipoteze H2.  
H2a: Upoštevaje Ajzenov model razširjene teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
spremenljivka izkušenj s podobno tehnologijo pomembno pozitivno korelirala z zaznano 
stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
Hipotezo H2a lahko potrdimo, saj so rezultati pokazali, da se izkušnje s podobno 
tehnologijo pomembno pozitivno povezujejo z vedenjskimi (ρ = ,214, p < ,01) in tudi z 
implementacijskimi (ρ = ,257, p < ,01) nameni. To pomeni, da se poročanje o več izkušnjah s 




H2b: Upoštevaje Ajzenov model razširjene teorije načrtovanega vedenja pričakujem, da bo 
spremenljivka neformalnih kompetenc ter aplikacij v zvezi s podobno tehnologijo pomembno 
pozitivno korelirala z zaznano stopnjo vedenjskih in implementacijskih namenov. 
Rezultati so potrdili hipotezo H2b. Pokazala se je pomembna pozitivna korelacija med 
neformalnimi kompetencami in aplikacijami v zvezi s podobno tehnologijo tako z vedenjskimi 
(ρ = ,223, p < ,01) in tudi z implementacijskimi (ρ = ,234, p < ,01) nameni. To pomeni, da se 
poročanje o več neformalnih kompetencah in aplikacijah v zvezi s podobno tehnologijo 
pomembno povezuje z močnejšimi vedenjskimi in implementacijskimi nameni.  
Rezultati preverjanja hipoteze H3 
H3: Pričakujem pomembne razlike v a: stališčih, b: subjektivnih normah (zaznani stopnji 
normativnosti) in c: zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji vedenjskega nadzora) 
do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na spol.  
Rezultati Shapiro-Wilkov testa vseh lestvic, ki so uporabljene znotraj te hipoteze, so 
statistično značilni, zato sem se pri tej hipotezi odločila za uporabo Mann-Whitney U testa, ki 
predstavlja istovrstni oziroma podoben neparametrični preizkus preverjanja razlik v odvisni 
spremenljivki glede na dva nivoja variacije neodvisne spremenljivke kot t-test za neodvisna 
vzorca. Z njegovo pomočjo sem preverila, ali je povprečna vrednost obravnavanih 
spremenljivk v skupini udeležencev (moški) različna od povprečne vrednosti v skupini 
udeleženk (ženske). Pri tem izračun ''Mean Rank'', ki ga ponudi program IBM SPSS v postopku 
izračunavanja Mann-Whitney neparametričnega preizkusa, prevajam kot ''srednji rang''. 
Medianske vrednosti (Mdn), ki so navedene ob vrednosti srednjega ranga, so dobljene kot 
rezultat iz programa IBM SPSS (''descriptive statistics - explore''), za vsak nivo variacije posebej. 
Z namenom večje preglednosti sem hipotezo razdelila na tri dele. 
H3a: Pričakujem pomembne razlike v stališčih do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam 
v pozni odraslosti) glede na spol. 
Hipotezo H3a, pri kateri sem predpostavila, da bo prišlo do pomembnih razlik v stališčih 
do socialne robotike glede na spol, na podlagi rezultatov ne moremo potrditi. Moški (srednji 
rang = 126,09, Mdn = 28,50) se ne razlikujejo pomembno v stališčih do socialne robotike (v 
zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) v primerjavi z ženskami (srednji rang = 115,20, 
Mdn = 28,00), U = 6149,00, p = ,232. Prav tako se moški (srednji rang = 128,18, Mdn = 112,50) 
ne razlikujejo pomembno v vedenjskih prepričanjih glede socialne robotike (v zvezi s pomočjo 
osebam v pozni odraslosti) v primerjavi z ženskami (srednji rang = 113,83, Mdn = 105,00),           
U = 5952,00, p = ,116.  
H3b: Pričakujem pomembne razlike v subjektivnih normah (zaznani stopnji normativnosti) do 
socialnih robotov (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na spol. 
Tudi hipoteze H3b, pri kateri sem predpostavila, da bo prišlo do pomembnih razlik v 
subjektivnih normah glede na spol na podlagi rezultatov, nismo potrdili. Moški (srednji rang = 
127,25, Mdn = 12,00) se namreč ne razlikujejo pomembno v subjektivnih normah do socialne 
robotike (v zvezi z omenjenih področjem) v primerjavi z ženskami (srednji rang = 114,44, Mdn 
= 11,00), U = 6039,50, p = ,159. Poleg tega se moški (srednji rang = 123,60, Mdn = 57,00) ne 
razlikujejo pomembno v normativnih prepričanjih glede socialne robotike (v zvezi z 
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omenjenim področjem) v primerjavi z ženskami (srednji rang = 116,83, Mdn = 55), U = 6383,00, 
p = ,458. 
H3c: Pričakujem pomembne razlike v zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji 
vedenjskega nadzora) do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede 
na spol.  
Hipotezo H3c lahko potrdimo, saj so rezultati potrdili predpostavljeno razliko v zaznanem 
vedenjskem nadzoru do socialne robotike (v zvezi z obravnavanim področjem) glede na spol v 
direktni in tudi v indirektni meri. Moški (srednji rang = 132,98, Mdn = 16,00) se pomembno 
razlikujejo v zaznanem vedenjskem nadzoru do socialne robotike (v zvezi z obravnavanim 
področjem) v primerjavi z ženskami (srednji rang = 110,70, Mdn = 15,00), U = 5501,00, p < ,05. 
To pomeni, da imajo moški v povprečju višje pričakovanje o lastni kompetentnosti za uporabo 
socialnega robota v obdobju pozne odraslosti v primerjavi z ženskami, pri katerih je to 
pričakovanje v povprečju nižje. Poleg tega se moški (srednji rang = 131,85, Mdn = 147,00) 
pomembno razlikujejo v nadzornih prepričanjih v zvezi z obravnavanim področjem socialne 
robotike v primerjavi z ženskami (srednji rang = 111,44, Mdn = 130,50), U = 5350,50, p < ,05. 
To pomeni, da so moški v povprečju bolj prepričani, da lahko robotu zaupajo, da so le-ti varni, 
dostopni (cenovno in na trgu), da bi ob njem občutili nižjo raven strahu in tesnobe ter da je 
prijeten videz robota pomemben oziroma so bolj prepričani, da bodo našteti dejavniki olajšali 
uporabo socialnega robota za pomoč osebam v pozni odraslosti v primerjavi z ženskami.  
Rezultati preverjanja hipoteze H4 
H4: Pričakujem pomembne razlike v a: stališčih, b: subjektivnih normah (zaznani stopnji 
normativnosti) in c: zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji vedenjskega nadzora) 
do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na izbrana 
starostna obdobja. 
Tudi pri tej hipotezi sem zaradi kršenja predpostavke o normalnosti porazdelitve 
uporabila neparametrični Mann-Whitney U test.  
H4a: Pričakujem pomembne razlike v stališčih do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam 
v pozni odraslosti) glede na izbrana starostna obdobja. 
Hipotezo H4a lahko potrdimo, saj so rezultati pokazali pomembno razliko med mlajšimi in 
starejšimi udeleženci v direktnih in tudi v indirektnih merah. Mlajši udeleženci (srednji           
rang = 125,91, Mdn = 28,00) se namreč pomembno razlikujejo v stališčih do socialne robotike 
(v zvezi z obravnavanim področjem) v primerjavi s starejšimi udeleženci (srednji rang = 106,85,              
Mdn = 25,00), U = 5308, p < ,05. To pomeni, da imajo predstavniki mlajše generacije (mladi na 
prehodu v odraslost) v povprečju bolj pozitivna stališča do socialne robotike za pomoč osebam 
v pozni odraslosti v primerjavi s predstavniki starejše generacije (pozna odraslost oz. 
upokojenci). Prav tako se mlajši udeleženci (srednji rang = 127,68, Mdn = 112,50) pomembno 
razlikujejo v vedenjskih prepričanjih glede obravnavanega področja socialne robotike v 
primerjavi s starejšimi udeleženci (srednji rang = 103,34, Mdn = 90,50), U = 5027,00, p < ,05. 
To pomeni, da so mladi na prehodu v odraslost v povprečju bolj prepričani, da bo tovrstni 
socialni robot uporaben, zabaven in ustrezen sogovornik, da bo z njim mogoče vzpostaviti 
prijateljski odnos in da bo pripomogel z manjšemu občutku osamljenosti v pozni odraslosti 
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oziroma da so naštete dejavnike ovrednotili kot bolj pozitivne in realne v primerjavi s 
predstavniki obdobja pozne odraslosti.  
H4b: Pričakujem pomembne razlike v subjektivnih normah (zaznani stopnji normativnosti) do 
socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede na izbrana starostna 
obdobja.  
Hipoteze H4b ne moremo potrditi, saj rezultati niso pokazali pomembnih razlik v 
subjektivnih normah do socialne robotike med mlajšimi (srednji rang = 114,33, Mdn = 11,00) 
in starejšimi (srednji rang = 129,71, Mdn = 12,00) udeleženci, U = 5503,00, p = ,102. Čeprav se 
razlika v direktni meri ni izkazala za statistično pomembno, se je kot pomembna pokazala 
razlika v indirektni meri. Mlajši udeleženci (srednji rang = 129,88, Mdn = 58,00) se pomembno 
razlikujejo v normativnih prepričanjih glede socialne robotike v primerjavi s starejšimi 
udeleženci (srednji rang = 99,00, Mdn = 48,00), U = 4680, p < ,05.  
H4c: Pričakujem pomembne razlike v zaznanem vedenjskem nadzoru (zaznani stopnji 
vedenjskega nadzora) do socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti) glede 
na izbrana starostna obdobja. 
Hipotezo H4c lahko na podlagi rezultatov potrdimo. Mlajši udeleženci (srednji                    
rang = 127,34, Mdn = 15,50) se pomembno razlikujejo v zaznanem vedenjskem nadzoru do 
socialne robotike v primerjavi s starejšimi udeleženci (srednji rang = 104,02, Mdn = 14,00),        
U = 5080, p < ,05. To pomeni, da imajo mladi na prehodu v odraslost v povprečju višje 
pričakovanje o lastni kompetentnosti glede uporabe socialnega robota v primerjavi s 
predstavniki obdobja pozne odraslosti. Prav tako je prišlo do pomembne razlike v nadzornih 
prepričanjih glede socialne robotike na obravnavanem področju med mlajšimi (srednji           
rang = 128,09, Mdn = 139,00) in starejšimi udeleženci (srednji rang = 102,54, Mdn = 119,00),                    
U = 4410,00, p < ,01. To pomeni, da so mladi na prehodu v odraslost v povprečju bolj 
prepričani, da lahko robotu zaupajo, da je interakcija z njim varna, da je dostopen (cenovno in 
na trgu), da bi ob njem občutili nižjo raven strahu in tesnobe ter da je prijeten videz robota 
pomemben oziroma so bolj prepričani, da bodo našteti dejavniki olajšali uporabo socialnega 
robota za pomoč osebam v pozni odraslosti v primerjavi s predstavniki obdobja pozne 
odraslosti. 
Raziskovalno vprašanje 
R1: Katere probleme s področja socialne robotike (v zvezi s pomočjo osebam v pozni 
odraslosti) zaznavajo udeleženci/udeleženke, in ali obstajajo (pomembne) razlike v deležih 
posamičnih tipov problemov, ki jih navajajo?  
 Kvalitativne podatke, sem obdelala po korakih tvorbe ''utemeljene teorije'', ki so 
opisani v razdelku Metoda. S pomočjo tvorbe ''utemeljene teorije'' sem pridobila vpogled v 
trenutno zaznane probleme, ki jih zaznavajo udeleženci in udeleženke. Končno oblikovanim 
kategorijam problemov sem pripisala delež glede na vse kodirne enote in le-te primerjala. Z 
oblikovanjem ''utemeljene teorije'' in njeno kvantifikacijo na koncu sem poskušala odgovoriti 
na zgoraj zastavljeno raziskovalno vprašanje. 
 Postopek kvalitativne analize lahko razdelim na šest korakov. Najprej sem uredila 
odgovore na vprašanje, ki so jih podali udeleženci in udeleženke, ki so izpolnjevali spletno 
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obliko vprašalnika. Nato sem prepisala odgovore, ki sem jih pridobila s pomočjo papir-svinčnik 
oblike. Sledila je faza definiranja kodirnih enot, pri čemer sem odgovore posameznih 
udeležencev in udeleženk razdelila na več kodirnih enot, če so se v odgovorih pojavljali 
raznovrstni problemi. Tako sem definirala 357 kodirnih enot. Osem udeležencev oziroma 
udeleženk ne zaznava problemov na obravnavanem področju. Ti so podali odgovor, kot je na 
primer ''Jih ne vidim''. Le-teh nisem upoštevala pri analizi. Definiranju kodirnih enot je sledila 
faza odprtega kodiranja, kjer sem posameznim delom besedila oziroma kodirnim enotam 
pripisala kode. Zaradi prostorske omejenosti naloge prilagam le del primera odprtega 
kodiranja odgovorov (Priloga B). V Prilogi B (Tabela 5) lahko vidimo, da sem postopek obdelave 
razdelila v tabelo s tremi stolpci. V prvem stolpcu sem zapisala kodirne enote; v drugem 
stolpcu so zapisane kategorije nižjega reda; v tretjem stolpcu so zapisani morebitni sprotni 
zapiski.  
Vsebinsko sorodne kode sem nato povezala v širše kategorije, s čimer sem izvedla fazo 
osnega kodiranja. Tako sem dobila dvanajst kategorij višjega reda (nedostopnost, 
nezanesljivost tehnologije, strah pred tehnologijo, nevarnost robotov, odpor do tehnologije, 
nerazvitost robotike, lažen nadomestek človeških odnosov, nezmožnost uporabe robotov, 
izguba samostojnosti, neinformiranost, vzdrževanje robotov, neurejena zakonodaja, potreben 
prostor), ki so skupaj s sprotnimi zapiski navedene v Prilogi C (Tabela 6). Vidimo lahko, da 
udeleženci in udeleženke zaznavajo širok razpon različnih problemov na obravnavanem 
področju. 
Sprotni zapiski, ki so navedeni v Tabeli 6, so predstavljali osnovo za korak selektivnega 
kodiranja in definiranja jedrnih kategorij. Identificirala sem štiri jedrne kategorije, ki so 
navedene in definirane v Tabeli 2. Ena izmed jedrnih kategorij je vsebinsko enaka kot 
kategorija višjega reda (nedostopnost). Zgolj njeno poimenovanje je v tem koraku bolj 
natančno (problem nedostopnosti robotske tehnologije). Ostale tri jedrne kategorije so 
sestavljene iz predhodno identificiranih kategorij višjega reda. Tehnični problemi so sestavljeni 
iz kategorije nezanesljivosti tehnologije, nerazvitosti robotike, vzdrževanja robotov in dela 
kategorije nevarnosti robotov (možnost napada robota). Problem zavračanja tehnologije je 
sestavljen iz kategorije strahu pred tehnologijo, odpora do tehnologije, nezmožnosti uporabe 
robotov, neinformiranosti in dela kategorije nevarnosti robotov, ki se nanaša na futuristične 
napovedi. Jedrna kategorija neetičnost odnosa robot-starostnik pa je sestavljena iz naslednjih 
kategorij višjega reda: lažen nadomestek človeških odnosov, izguba samostojnosti in poseg v 
zasebnost. Kategorijo višjega reda, ki se nanaša na neurejeno zakonodajo, sem v procesu 
jedrnega kodiranja izločila, saj lahko vanjo vključimo samo eno kodirno enoto. Prav tako sem 
izločila kategorijo, ki se nanaša na potreben prostor, saj lahko vanjo umestimo zgolj dve kodirni 
enoti.  
Tabela 2 
Jedrne kategorije in njihove definicije 





Tovrstna robotska tehnologija bo cenovno nedostopna, saj je njen 
razvoj drag, pokojnine pa nizke. Poleg tega so tovrstni roboti težko 
dostopni na prodajnem trgu, predvsem v Sloveniji.  
 
  






Robotska tehnologija je nezanesljiva, saj se lahko roboti pokvarijo, 
imajo različne napake in lahko izkazujejo nepričakovano vedenje. 
Nepričakovane nesreče lahko vodijo v fizične poškodbe uporabnika. Za 
razvoj funkcionalnih robotov še nimamo dovolj znanja. Roboti niso 
prilagodljivi posamezniku in njegovim težavam. Težko je tehnično 
razviti robota, ki bo prilagojen posameznikom z demenco, 
naglušnostjo, s slabovidnostjo, psihiatričnimi in drugimi težavami 
oziroma boleznimi. Problem predstavlja tudi zmogljivost baterij, 






Starostniki imajo odpor do sprememb in jih nova tehnologija ne 
zanima. Menijo, da bodo roboti izpodrivali delovna mesta in so 
namenjeni zgolj zaslužku s pomočjo izkoriščanja nemočnih. Na 
splošno se v družbi pojavljajo predsodki do robotske tehnologije. 
Starostniki se bojijo robotov in nove tehnologije na splošno, saj 
nimajo tehnoloških izkušenj, tehnologiji ne zaupajo in se bojijo 
morebitne avtonomnosti robotov. Sem lahko uvrstimo tudi 
futuristične napovedi, da bodo roboti zavladali svetu. Do zavračanja 
lahko pride tudi zaradi prepričanja o nezmožnosti uporabe robotske 
tehnologije (zaradi zahtevnosti) in neinformiranosti (napačna 






Odnos z napravo je lažen nadomestek za odnos s človekom. Roboti 
lahko vodijo v osamljenost, individualizem in izoliranost starejšega. 
Robotska tehnologija lahko vodi v zasvojenost (starostnik se odmika v 
svoj svet). Predstavlja potuho za starostnika, saj robot opravi vse 
namesto njega, kar posledično vodi v poslabšanje njihovega zdravja. 
Ta kategorija se nanaša tudi na problem posega v zasebnost (zbiranje 
osebnih podatkov preko snemanja) in stalnega nadzora svojcev.  
 
 Zadnji korak v procesu analize kvalitativnih podatkov je bilo odnosno kodiranje, kjer sem 
kategorije povezala med seboj in tako oblikovala strukturo, ki je prikazana na Sliki 7. Na Sliki 7 
lahko vidimo odnosno kodiranje v obliki miselnega vzorca, kjer so posamezne jedrne 
kategorije še naprej razčlenjene na kategorije višjega reda. Pri tem je kategorija nevarnost 
robotov razdeljena na tri dele (fizična nevarnost, futuristične napovedi in poseg v zasebnost), 
ki sem jih umestila v tri različne jedrne kategorije.  
V okviru raziskovalnega vprašanja me je zanimal tudi delež posameznih jedrnih kategorij 
oziroma tipov problemov. S tem namenom sem posamezne kodirne enote preštela glede na 
njihovo umestitev v posamezno jedrno kategorijo. Največ odgovorov oziroma kodirnih enot 
lahko umestimo v kategorijo zavračanja tehnologije (27,4 %, N = 97). V kategoriji problema 
nedostopnosti do robotske tehnologije najdemo 24,9 % odgovorov (N = 88), v kategoriji 
neetičnosti odnosa robot-starostnik 24,0 % odgovorov (N = 85) in v kategoriji tehničnih 
problemov 23,7 % odgovorov (N = 84). Rezultati χ2 testa za eno spremenljivko, ki sem ga 
opravila s pomočjo programa IBM SPSS (verzija 23), so pokazali, da med deleži posamičnih 
tipov problemov (oziroma jedrnih kategorij), ki jih navajajo udeleženci in udeleženke, ni 

















































































S pričujočo magistrsko nalogo sem preučevala odnos do socialne robotike (v zvezi s 
pomočjo osebam v pozni odraslosti) z vidika razširjene teorije načrtovanega vedenja. Namen 
magistrske naloge sem razdelila na tri področja: (a) ugotoviti odnose med različnimi 
spremenljivkami osnovnega in razširjenega modela teorije načrtovanega vedenja na področju 
socialne robotike, (b) preučiti vlogo spola in starosti v omenjenem odnosu in (c) identificirati 
trenutno zaznane probleme na področju socialne robotike za pomoč osebam v pozni 
odraslosti. V tem vrstnem redu si sledi tudi razprava v nadaljevanju. 
Kot je že opisano v uvodnem razdelku, lahko teorijo načrtovanega vedenja razdelimo na 
tri konceptualno neodvisne dejavnike, ki vplivajo na vedenjski namen za določeno vedenje 
(Ajzen, 1991): (a) stališče do vedenja, (b) subjektivne norme in (c) zaznan vedenjski nadzor nad 
določenim vedenjem. Teorija načrtovanega vedenja predpostavlja, da na omenjene dejavnike 
vplivajo posameznikova prepričanja o določenem vedenju (Ajzen, 1991): vedenjska, 
normativna in nadzorna prepričanja. Ob tem Ajzen (1991) vedenjska, normativna in nadzorna 
prepričanja označi kot indirektne mere stališč, subjektivnih norm oziroma zaznanega 
vedenjskega nadzora. Ker je avtor modela odprt za vključevanje dodatnih spremenljivk, sem v 
model vključila še tri dejavnike, za katere sem na podlagi predhodnih raziskav predpostavila, 
da prav tako pomembno vplivajo na namen uporabe socialne robotike: (a) odnos do 
tehnoloških novosti, (b) izkušnje s podobno tehnologijo in (c) obstoječe neformalne 
kompetence in aplikacije v zvezi s podobno tehnologijo. Poleg tega sem vedenjski namen 
dopolnila z implementacijskimi nameni, saj imajo ti pomembno vlogo pri izvedbi dejanskega 
vedenja. To še posebej velja v primeru odloženega vedenja (Orbell idr., 1997), kar pa ''uporaba 
socialnega robota v pozni odraslosti'' glede na trenuten razvoj tudi je. 
V magistrski nalogi sem v prvi hipotezi predpostavila, da se bodo vsi trije temeljni 
napovedniki modela teorije načrtovanega vedenja pomembno posamično povezovali s 
spremenljivkama vedenjskih in implementacijskih namenov. Hipotezo sem na podlagi 
izračunanih Spearmanovih korelacijskih koeficientov potrdila. Rezultati se skladajo s 
predhodnimi raziskavami, vključno z metaanalizami teorije načrtovanega vedenja, aplicirane 
na različnih vedenjih (Armitage in Conner, 2001; Godin in Kok, 1996; Notani, 1998). Izračunane 
korelacije segajo med ρ = ,202 in ρ = ,671, pri čemer je bila omenjena najvišja korelacija med 
spremenljivkama vedenjskih prepričanj in vedenjskimi nameni in najnižja med 
spremenljivkama nadzornih prepričanj in implementacijskimi nameni. Če se omejimo na 
primerjavo korelacij direktnih mer z vedenjskimi nameni, najdemo najvišjo korelacijo s 
spremenljivko stališč do socialne robotike (ρ = ,659), kar se sklada z raziskavo, ki sta jo opravili 
M. M. de Graaf in S. B. Allouch (2013), v kateri je bila korelacija med stališči do socialne 
robotike in vedenjskimi nameni (ρ = ,78) prav tako najvišja v primerjavi z ostalima dvema 
korelacijama (med direktnima merama in vedenjskim namenom). Prav tako se ta rezultat 
sklada z metaanalizo iz leta 2001 (Armitage in Conner), kjer je bila omenjena korelacija v 
primerjavi z ostalima dvema najvišja in je v povprečju znašala r = ,49, kar je sicer nižje kot višina 
dobljene korelacije v tej magistrski raziskavi. To pomeni, da imajo posamezniki, ki socialno 
robotiko zaznavajo kot nekaj, kar je koristno, dobra ideja, zanimivo, prijetno in dobro, tudi 
višje izražen namen, da bi postali uporabniki socialnega robota za pomoč. Poleg tega (če se 
ponovno omejimo na primerjavo korelacij direktnih mer z vedenjskimi nameni) odkrijemo 
najnižjo korelacijo pri spremenljivki subjektivnih norm (ρ = ,365). Tudi ta ugotovitev se sklada 
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z rezultati predhodnih raziskav. Kot je opisano v uvodnem razdelku, sta raziskovalca Armitage 
in Carter (2001), ki sta primerjala 185 raziskav, ki so se nanašale na teorijo načrtovanega 
vedenja, ugotovila, da se spremenljivka subjektivnih norm v povprečju najšibkeje povezuje z 
vedenjskimi nameni (r = ,34) oziroma da je konstrukt subjektivnih norm najšibkejši napovednik 
vedenjskega namena. Slednja ugotovitev je zanimiva še posebej, če jo prenesemo na področje 
kajenja v notranjih prostorih, pri katerem bi sama zaradi zakonske prepovedi predpostavila 
visoke korelacije med subjektivnimi normami in namenom za kajenje. Enako vrednost 
korelacije med subjektivnimi normami in vedenjskimi nameni sta v metaanalizi, kjer sta 
primerjala 58 z zdravjem povezanih raziskav, ugotovila raziskovalca Godin in Kok (1996). 
Dobljena korelacija med zaznano kontrolo vedenja in vedenjskimi nameni (r = ,447) se prav 
tako sklada z ugotovitvami raziskovalcev Armitage in Carterja (2001), ki sta ugotovila, da 
korelacija med tema dvema spremenljivkama v različnih raziskavah v povprečju znaša r = ,43. 
Podobno višino korelacije (r = ,46) sta ugotovila tudi Godin in Kok (1996). Če opisno 
povzamemo še ti dve korelaciji, lahko na podlagi rezultatov sklenemo, da imajo posamezniki, 
ki so bolj prepričani, da večina ljudi meni, da naj bi se socialnega robota za pomoč uporabljalo 
v pozni odraslosti oziroma so bolj prepričani, da bi drugi odobravali njihovo uporabo in se od 
njih pričakuje, da uporabljajo tovrstne robote, tudi višje izražen namen, da bi postali 
uporabniki robota za pomoč v pozni odraslosti. Poleg tega imajo posamezniki, ki so bolj 
prepričani, da bi imeli nad tovrstnim robotom nadzor, bi ga bili zmožni uporabljati in da bi bila 
uporaba odvisna večinoma od njih, višje izražen namen njegove uporabe.  
Nekateri avtorji trdijo, da je komponenta subjektivnih norm neustrezna in redko 
napoveduje vedenje, zato predlagajo, da se jo iz analize oziroma modela celo umakne (Sparks, 
Shepard, Wiering, Zimmermanns, 1995). Pričujoča magistrska raziskava ponudi šibek dokaz za 
to trditev, zato menim, da umik napovednika iz modela ni najustreznejša rešitev. Korelacija 
med subjektivnimi normami in vedenjskim namenom je namreč statistično pomembna, 
vendar je med vsemi korelacijami res najnižja. To nakazuje na to, da bi bilo v prihodnjih 
raziskavah, ki vključujejo model teorije načrtovanega vedenja, dobro posvetiti posebno 
pozornost temu napovednemu dejavniku. Eden izmed razlogov za nizke korelacije, ki se 
pojavljajo v raziskavah, je lahko neustrezna konceptualizacija subjektivnih norm znotraj teorije 
načrtovanega vedenja. Nekateri avtorji namreč menijo, da konceptualizacija subjektivnih 
norm ne obsega pomembnih vidikov socialnega vpliva (Conner in Armitage, 1998; Terry, Hogg 
in White, 1999). Subjektivne norme po Ajzenu obsegajo injunktivne in deskriptivne norme, 
vendar ne obsegajo osebnih norm, ki se nanašajo na posameznikove moralne norme in 
samoidentifikacijo (Cialdini, idr., 1991). Slednji vidik subjektivnih norm se nanaša na 
posameznikovo zaznavo moralne korektnosti ali nekorektnosti izvedbe nekega vedenja. 
Moralne norme so še posebej pomembne pri izvedbi vedenj, ki imajo moralno ali etično 
dimenzijo (npr. darovanje krvi) (Conner in Armitage, 1998). Tudi uporaba socialne robotike za 
pomoč v pozni odraslosti je vedenje, za katerega lahko rečemo, da ima moralno ali etično 
dimenzijo, zato bi bilo vključitev postavk, ki merijo vidik moralnih norm, smiselno. Postavke, s 
katerimi sem merila subjektivne norme znotraj te magistrske naloge, so se nanašala samo na 
injunktivni vidik, saj zaradi specifičnosti preučevanega vedenja deskriptivnih norm nisem 
vključila. Tako so postavke za merjenje subjektivnih norm vsebovale zgolj en vidik, kar je lahko 
razlog za dobljeno nizko korelacijo z vedenjskimi in implementacijskimi nameni. Drug razlog 
za dobljene nizke korelacije je lahko težavnost pri odgovarjanju na postavke, ki so se nanašale 
na merjenje injunktivnega vidika subjektivnih norm in normativnih prepričanj. Zaradi 
specifičnosti vedenja, ki sem ga preučevala (udeleženci in udeleženke verjetno še niso imeli 
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kontakta z realnim socialnim robotom za pomoč), obstaja možnost, da udeleženci in 
udeleženke niso imeli izoblikovanega mnenja o tem, kaj o socialni robotiki menijo drugi 
oziroma kaj drugi pričakujejo od udeleženca oziroma udeleženke v zvezi z uporabo socialne 
robotike. Težave pri odgovarjanju na postavke, ki so se nanašale na omenjene vidike, sem 
zaznala pri udeležencih in udeleženkah iz obdobja pozne odraslosti, katerim sem pomagala pri 
reševanju vprašalnika. Več udeležencev in udeleženk se je namreč težko odločala predvsem o 
tem, kaj o socialni robotiki meni povprečen prebivalec oziroma prebivalka Republike Slovenije. 
Povedali so tudi to, da se o tem z drugimi ne pogovarjajo, zato tudi ne vedo, kaj o tem menijo 
drugi (npr. oseba/-e podobna/-e po načinu življenja, osebno zelo ljuba/-e oseba/-e). O tej 
tematiki izvedo največ preko televizije in radia, preko česar pa se težko opredelijo o različnih 
vidikih subjektivnih norm.  
Zanimiva je primerjava opisnih statistik znotraj posameznih kategorij prepričanj. 
Primerjavo preko opisnih statistik dodajam zgolj zaradi uvodne ilustracije fenomena odnosa 
do socialne robotike in zato na tem mestu ne uporabljam tudi drugih kompleksnejših 
statističnih postopkov. Če primerjamo opisne statistike znotraj vedenjskih prepričanj, lahko 
vidimo, katero vedenjsko prepričanje v največji meri prispeva k skupnemu seštevku vedenjskih 
prepričanj, ki sem jih vključila v vprašalnik. Vidimo, da k skupnemu seštevku največ prispeva 
vedenjsko prepričanje o uporabnosti (Mdn = 36,00) in zabavnosti socialnega robota (Mdn = 
25,00). To pomeni, da so udeleženci oziroma udeleženke v največji meri prepričani o tem, da 
bo socialni robot za pomoč osebam v pozni odraslosti uporaben na različnih področjih 
vsakodnevnega življenja, da se bodo ob tovrstnem robotu tudi zabavali oziroma se jim zdi 
uporabnost in zabavnost robota nekaj dobrega. K skupnemu seštevku v najnižji meri prispeva 
prepričanje o prijateljskem odnosu z robotom (Mdn = 8,00). Lahko rečemo, da se udeležencem 
in udeleženkam zdi prijateljski odnos z robotom manj realen oziroma so manj prepričani o 
tem, da bi z robotom lahko vzpostavili prijateljski odnos. Ob tem naj omenim pripombo ene 
izmed udeleženk iz obdobja pozne odraslosti, ki je ob odgovarjanju na postavki, ki sta se 
nanašali na prijateljski odnos z robotom, pripomnila, da bi z robotom lahko postala prijateljica, 
saj je ''prijateljica tudi z rožami''. Tudi o možnosti, da bi robot prispeval k manjšemu občutku 
osamljenosti v pozni odraslosti (Mdn = 16,00) in da bi bil ustrezen sogovornik (Mdn = 15,00), 
so manj prepričani oziroma se jim to dvoje zdi kot nekaj, kar človeku ne ustreza najbolj. Vendar 
sem tudi ob odgovarjanju na te postavke dobila pripombi, kot sta: ''če bi imel robot dobre 
komunikacijske sposobnosti, si povsem predstavljam pogovor z njim'' in ''starejši se ob 
osamljenosti opre na vse, zato vidim možnost, da se naveže tudi na robota''. Dobljeni rezultati 
bi lahko bili še posebej zanimivi za razvijalce, saj nakazujejo na to, da je potrebno razviti 
robote, ki bodo predvsem uporabni in zabavni, kar se sklada z raziskavami iz tujine 
(Dautenhhahn idr., 2005; de Graaf in Allouch, 2013; Ezer idr., 2009; Hutson idr., 2009). To 
pomeni, da je potrebno v prvi vrsti razviti robote, ki bodo sposobni opravljati različne naloge, 
ki bodo osebam v pozni starosti pomagale pri samostojnejšem staranju. Te naloge bi lahko bile 
sesanje in pomivanje tal, pomoč pri dvigovanju iz postelje, premikanju po hiši in umivanju, 
opominjanje na režim jemanja zdravil, opravljanje osnovnih psihofizioloških meritev (npr. 
merjenje krvnega tlaka in srčnega utripa), virtualna komunikacija s svojci in zdravstvenim 
osebjem, pomoč pri nakupovanju v spletni trgovini in plačevanju položnic preko spletne banke 
idr. Dober primer tega je robot, ki sem ga predstavila v uvodnem razdelku (Care-O-bot 3) in ki 
že ima nekatere od zgoraj omenjenih funkcij. Poleg tega bi bilo smiselno v robota vključiti še 
funkcije, ki bi starostnika zabavale in sproščale. To bi bile na primer različne miselne igre, 
predvajanje glasbe, pripovedovanje šal, različni zvočni in svetlobni efekti ter predvajanje 
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novic. Če upoštevamo tudi rezultate kvalitativne analize odprtega vprašanja v povezavi s temo 
zaznanih problemov s področja socialne robotike, lahko rečemo, da je prikazovanje socialnega 
robota kot prijatelja ali kot ''pripomoček'' za manjši občutek osamljenosti neustrezno, saj to 
pri več udeležencih in udeleženkah vzbuja številne etične pomisleke in se jim ne zdi realno. 
Kritična do teh dveh funkcij sta tudi raziskovalca Sparrow in L. Sparrow (2006), ki menita, da 
je ustvarjanje zablode, da ima robot rad svojega uporabnika, skrajno neetično. Če že govorimo 
o robotih kot prijateljih, pa se je potrebno omejiti na stil praktičnega prijateljstva ali 
prijateljstva zaradi užitka (Danaher, 2017). Zanimivo je, da pri udeležencih in udeleženkah te 
magistrske naloge vidimo nekoliko bolj negativno evalvacijo pogovarjanja z robotom, kar je v 
nasprotju s predhodnimi raziskavami, v katerih so udeleženci oziroma udeleženke izrazili željo 
po tem, da robot uporablja človeku podobno komunikacijo (Dautenhahn idr., 2005; Hutson 
idr., 2011, Heerink idr., 2006).  
Če primerjamo opisne statistike znotraj normativnih prepričanj, lahko vidimo, da k 
skupnemu seštevku največ prispeva normativno prepričanje glede osebno zelo ljubih/-e 
oseb/-e (Mdn = 25,00) in najmanj prepričanje glede povprečne/-ga prebivalke/-ca Republike 
Slovenije (Mdn = 8,00). To pomeni, da udeleženci in udeleženke v povprečju bolj zaznavajo 
vpliv mnenja osebno zelo ljubih/-e oseb/-e glede uporabe socialnega robota kot povprečne/-
ga prebivalke/-ca Republike Slovenije oziroma so bolj prepričani o tem, da je socialna robotika 
nekaj, kar je v povprečju bolj privlačno osebam oziroma osebi, ki so posamezniku osebno zelo 
ljubi oziroma ljuba. Ob tem je eden izmed udeležencev iz obdobja pozne odraslosti pripomnil, 
da smo ''Slovenci bolj nazadnjaški narod''. Ob odgovarjanju na postavki glede osebno zelo 
ljube osebe oziroma ljubih oseb pa je nekaj starejših udeležencev oziroma udeleženk 
povedalo, da imajo v mislih predvsem svoje otroke in vnuke, ki so tehnološko že bolj napredni 
in bi bili glede robotov verjetno navdušeni. Poleg tega so poročali o tem, da jim njihovo mnenje 
veliko pomeni, saj bi bili ravno otroci in vnuki tisti, ki bi jim financirali tovrstnega robota, če bi 
se zanj odločili, zato jim njihovo mnenje veliko pomeni oziroma bi bili od njihovega mnenja v 
tem primeru tudi odvisni.  
 Pri primerjavi opisnih statistik znotraj nadzornih prepričanj je mogoče opaziti, da so 
udeleženci in udeleženke v povprečju zelo prepričani o tem, da bodo prijeten videz, zaupanje, 
varnost, cenovna dostopnost in dostopnost na prodajnem trgu olajšali uporabo socialnega 
robota in da bo občutek strahu in tesnobe otežil njegovo uporabo, saj je na ta vprašanja največ 
udeležencev in udeleženk odgovorilo z odgovorom 7 (na 7-stopenjski lestvici, kjer odgovor 7 
označuje ''zelo sem prepričan/-a''). To so dejavniki, na katere morajo biti razvijalci socialnih 
robotov v prihodnosti pozorni. To pomeni, da morajo stremeti k socialnemu robotu, ki bo 
prijetnega videza, ki mu bodo uporabniki lahko zaupali, ob katerem se bodo počutili varne in 
sproščene in ki bo navsezadnje cenovno dostopen in dostopen na trgu. Udeleženci in 
udeleženke so v povprečju najbolj prepričani o tem, da je prijeten videz robota za njih 
pomemben (Mdn = 30,00) in da bo robot varen v interakciji (Mdn = 30,00). Slednja ugotovitev 
je za razvijalce socialnih robotov zelo obetavna, saj je zaznana varnost predpogoj za 
sprejemanje socialne robotike (Bartneck idr., 2009). Je pa potrebno na področju varnosti 
robota nujno potrebno urediti zakonodajo in določiti, kdo je odgovoren v primeru nesreče 
oziroma poškodbe uporabnika (Sharkey in Sharkey, 2012). V Evropski Uniji pravni okvir 
robotike naslavlja resolucija Evropskega parlamenta o pravilih civilnega prava o robotiki, 
sprejeta leta 2017. V resoluciji Evropski parlament za glavne cilje postavi ravno varnost 
uporabnika in poleg tega še pravico do zasebnosti, integritete, dostojanstva in avtonomije 
(STA znanost, 2019), kar se sklada z vrednotami, katerim naj bi sledil etični razvoj tehnologije 
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(Sharkey in Sharkey, 2012). Krajši opis resolucije Evropskega parlamenta o pravilih civilnega 
prava o robotiki sledi v nadaljevanju tega razdelka. V povprečju so udeleženci in udeleženke 
najmanj prepričani o tem, da bo robot cenovno dostopen (Mdn = 14,00) in dostopen na 
prodajnem trgu (Mdn = 18,00). Tudi kvalitativna analiza odprtega vprašanja je pokazala, da je 
dostopnost socialnega robota pogosto zaznan problem s strani udeležencev in udeleženk. Tudi 
ta ugotovitev se sklada s predhodnimi raziskavami, kjer so udeleženci in udeleženke prav tako 
pogosto izražali skrb nad njihovo ceno (Moyle idr., 2018). Nekaj udeležencev in udeleženk iz 
obdobja pozne odraslosti, ki so sodelovali pri magistrski raziskavi, je ob odgovarjanju na 
postavke, ki so se nanašale na dostopnost socialnih robotov, povedalo, da bodo ti roboti na 
začetku verjetno res nedostopni, vendar bo dostopnost z leti postajala vedno manjši problem. 
Pri tem bi bilo potrebno v nadaljnjih raziskavah še dodatno raziskati vse zgoraj naštete 
dejavnike. Tako bi bilo potrebno na primer raziskati, kaj za udeležence pomeni prijeten videz 
robota. Zaenkrat v tem kontekstu velja vodilo, da se proizvajalci socialnih robotov držijo teorije 
''grozljive doline'' in stremijo k oblikovanju robota, ki je med humanoidnim oziroma 
zoomorfnim in strojnim videzom (Dautenhahn idr., 2005; Hutson idr., 2011). V medijih sicer 
pogosto vidimo, da tega načela proizvajalci ne upoštevajo. Primer tega je verjetno najbolj 
znana humanoidna socialna robotinja Sophia, ki je glede na opis njegovega proizvajalca 
''poosebitev naših sanj o prihodnosti umetne inteligence'' (Hanson Robotics, 2019). Gre za 
robota oziroma robotinjo, ki jo svet najbolj verjetno pozna zaradi državljanstva, ki ga je Sophii 
podelila Savdska Arabija, ki je sicer kontradiktorno znana po svojih konservativnih pravilih in 
številnih omejitvah, ki veljajo za ženske.  
Ob preučevanju odnosa do socialne robotike ne moremo mimo že omenjene, resolucije 
Evropskega parlamenta o pravilih civilnega prava o robotiki (Evropski parlament, 2017). 
Resolucija vsebuje vidike in vprašanja, ki jih je potrebno nadalje nasloviti in pravno urediti. 
Med drugim omenja tudi robote za nego in poudarja, da bodo sčasoma postale tehnologije, ki 
zagotavljajo pomoč, spremljanje in družbo starejšim ljudem, invalidom in ljudem z demenco, 
kognitivnimi motnjami in izgubo spomina bolj funkcionalne in širše sprejete med potrošniki. 
Priznava, da bi lahko roboti opravljali avtomatizirane naloge nege, okrepili človeško nego, 
izboljšali mobilnost in vključevanje invalidov in starejših. Ob tem je zapisano, da je človeški stik 
eden od temeljnih vidikov nege ljudi in da bi prakse nege ob nadomestitvi človeškega 
dejavnika z roboti izgubile človeško toplino. Zato bodo človeški negovalci še vedno potrebni 
ter bodo še naprej ne popolnoma nadomestljiv vir družbene interakcije. Resolucija poudarja 
tudi problem staranja evropske družbe in ga označi kot enega od največjih političnih, 
družbenih in gospodarskih izzivov 21. stoletja ter ga poveže z robotskimi rešitvami. Poleg tega 
naslavlja še druge zanimive vidike, kot so sistem zavarovanja za robote, primanjkovanje 
strokovnjakov na področju informacijsko-komunikacijske tehnologije in možnost čedalje 
večjih družbenih razlik ter zgoščenosti bogastva. Sicer pa na splošno menim, da so vidiki 
zakonodaje premalo vključeni v interdisciplinarno problematiko obravnavanja socialne 
robotike.  
V drugi hipotezi sem preverjala povezanost med (a) izkušnjami s podobno tehnologijo in 
vedenjskimi in implementacijskimi nameni in (b) spremenljivko neformalnih kompetenc in 
aplikacij v zvezi s podobno tehnologijo in vedenjskimi in implementacijskimi nameni. Vse štiri 
korelacije so bile statistično pomembne, vendar nizke. Postavke, ki so poskušale meriti 
spremenljivko izkušenj s podobnimi spremenljivkami, so vsebovale tri različne tehnološke 
objekte: pametni telefon, računalnik in industrijska tehnologija. Rezultati so pokazali, da imajo 
posamezniki, ki imajo več izkušenj s tovrstno tehnologijo, višje izražen namen uporabe 
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socialnega robota za pomoč. Podobno imajo udeleženci in udeleženke, ki so poročali, da je za 
njih bolj značilno pridobivanje novih neformalnih znanj in izkušenj v zvezi s tehnologijo, tudi 
višje izražen namen uporabe socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti. Lahko rečemo, da 
je dodajanje teh dveh spremenljivk v razširjen model teorije načrtovanega vedenja, ki se 
nanaša na odnos do socialne robotike za pomoč osebam v pozni odraslosti, smiselno. Je pa 
zaradi dobljenih nizkih korelacij (v primerjavi s temeljnimi dejavniki teorije načrtovanega 
vedenja) potrebno v prihodnjih raziskavah ponovno preučiti ta dva dejavnika in razmisliti o 
njuni morebitni združitvi v enoten konstrukt. Pri tem predlagam, da se spremenljivko 
neformalnih kompetenc in aplikacij v zvezi s podobno tehnologijo ocenjuje s pomočjo več 
postavk. Prav tako predlagam oblikovanje novih postavk za merjenje spremenljivke odnosa do 
tehnoloških novosti in s tem oblikovanje zanesljive lestvice. Podobno je z vključitvijo 
implementacijskih namenov. Vključitev slednjih je zaradi statistične pomembnosti dobljenih 
rezultatov smiselno, vendar je zaradi nizkih korelacij v prihodnjih raziskavah potrebno 
ponovno preveriti to spremenljivko. Poleg tega je potrebno preučiti tudi druge spremenljivke 
in prepričanja, ki bi se morebiti pomembno povezovale z vedenjskimi in implementacijskimi 
nameni (npr. navade). 
Pri preverjanju tretje hipoteze, kjer sem preverjala, ali obstajajo razlike v stališčih, 
subjektivnih normah in zaznanem vedenjskem nadzoru do socialne robotike glede na spol, 
sem odkrila, da prihaja do pomembnih razlik med spoloma samo pri spremenljivki zaznanega 
vedenjskega nadzora. Moški namreč v povprečju poročajo o višje zaznanem nadzoru nad 
uporabo socialne robotike in so v povprečju bolj prepričani o tem, da lahko robotu zaupajo, 
da so roboti varni in dostopni, da bi ob njih občutili manjši občutek strahu in tesnobe ter da je 
prijeten videz robota pomemben oziroma da bi našteti dejavniki olajšali njegovo uporabo. Ob 
tovrstnih rezultatih takoj pomislimo na pričakovanja glede spolnih vlog, ki so še posebej za 
starejšo generacijo stereotipno zaznamovane. V družbi se pojavljajo posplošitve, kot je na 
primer nezanimanje ženskega dela populacije za moderne tehnologije in ideje o t. i. tehnofobiji 
žensk. Posledično se pojavlja spolno pogojena potrošnja tehnoloških objektov. Tehnologiji se 
pripisuje ''moškost'', saj ženske v preteklosti niso bile vključene v razvoj tehnologije, od koder 
po mnenju T. Oblak (1997) tudi izvira jedro problema. Spolno pogojene razlike glede uporabe 
tehnologije lahko vplivajo na to, da so ženske manj prepričane o tem, da bi imele nad uporabo 
robota nadzor, da bi ga bile zmožne uporabljati in da bi bila odločitev za njegovo uporabo 
odvisna večinoma od njih. Predhodne raziskave na tem področju so sicer pokazale 
kontradiktorne rezultate (de Graaf in Allouch, 2013).  
V četrti hipotezi sem predpostavila, da prihaja do pomembnih razlik v stališčih, 
subjektivnih normah in zaznanem vedenjskem nadzoru do socialne robotike glede na izbrana 
starostna obdobja. Izbrana starostna obdobja se nanašajo na udeležence in udeleženke iz 
obdobja prehoda v odraslost (študenti različnih študijskih smer) in iz obdobja pozne odraslosti 
(upokojenci). Izkazalo se je, da prihaja do pomembnih razlik v stališčih (direktnih in indirektnih 
merah), zaznanem vedenjskem nadzoru (direktnih in indirektnih merah) in v normativnih 
prepričanjih. Mladi na prehodu v odraslost imajo pozitivnejša stališča do socialne robotike, 
višje izražena vedenjska prepričanja o uporabnosti, zabavnosti, prijateljskem odnosu, 
pogovarjanju in manjšem občutku osamljenosti. Prav tako imajo višje izražena normativna in 
nadzorna prepričanja in poročajo o višje zaznanem nadzoru nad socialno robotiko. Rezultati 
se skladajo s predhodnimi raziskavami, ki so prav tako pokazale, da se starejši udeleženci in 
udeleženke počutijo manj prijetno in učinkovito ob stiku z novo tehnologijo ter so do nje bolj 
nezaupljivi in bojazljivi (Czaja in Sharit, 1998; Scopelliti idr., 2005). Rezultati niso presenetljivi, 
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saj pri obravnavanju uporabe tehnologij pri starostnikih velikokrat slišimo, da imajo le-ti strah 
pred uporabo moderne tehnologije ter se jo upirajo sprejeti. To prepričanje se je pokazalo tudi 
pri kvalitativni analizi odgovorov glede trenutno zaznanih problemov na obravnavanem 
področju. Udeleženci in udeleženke so namreč izrazili skrb nad tem, da bi današnji starostniki 
bili zmožni uporabljati robota. Menijo, da jih robotika in sodobna tehnologija ne zanima. Ena 
izmed udeleženk je na primer napisala, da svoje babice ne mora naučiti niti uporabe DVD 
predvajalnika, zato si ne predstavlja, da bi jo lahko motivirala za uporabo robota. Tu pridemo 
do problematike medgeneracijskih raziskav, kamor lahko umestimo tudi ta del pričujoče 
magistrske raziskave. V magistrski nalogi sem namreč uporabila prečni pristop, ki pomeni 
preučevanje različnih starostnih skupin od približno istem času. Ta pristop sem si izbrala, ker 
je časovno ekonomičen, kar je v primeru magistrske raziskave pomembno. Se pa zavedam, da 
s tem pristopom ne morem ločiti spremenljivke starosti in generacije udeležencev oziroma 
udeleženk (kohortni učinek), s čimer so rezultati četrte hipoteze manj zanesljivi in veljavni. Ni 
namreč smiselno pričakovati, da bodo pripadniki generacije Z, ki odraščajo ob sodobnih 
tehnologijah, imeli v pozni odraslosti enak odnos do socialne robotike, kot ga imata trenutno 
generacija vojne in baby boom generacija, ki se v otroštvu in mladostništvu skoraj nista srečali 
s tehnologijo. Zato za nadaljnje raziskave na tem področju predlagam uporabo 
prečnosekvenčnega ali vzdolžnosekvenčnega pristopa, ki ponujata več možnosti za 
preverjanje vpliva starosti in generacije na preučevano lastnost (Marjanovič Umek in Zupančič, 
2004).  
Zanimivo bi bilo ocenjevanje spremenljivke dejanskega vedenja, torej dejanske uporabe 
socialnega robota v pozni odraslosti. S tem bi lahko preverjali še del modela teorije 
načrtovanega vedenja, ki ga v tej magistrski nalogi zaradi trenutne nerazvitosti tovrstne 
robotike v slovenskem prostoru ni bilo mogoče. Na tem mestu s tem že podajam enega izmed 
predlogov za nadaljnje raziskave, ki bodo verjetno še bolj aktualne čez nekaj desetletij. 
Zanimiva bi bila primerjava med rezultati te magistrske naloge in rezultati, dobljenimi čez 
nekaj desetletij, ko se bo odnos do tehnologije verjetno spremenil, saj se bo robotika verjetno 
vključila v različne sfere našega življenja: od šolskega sistema do zdravstva. Prav tako se 
zavedam, da bi možnost realne interakcije med udeleženci oziroma udeleženkami in socialnim 
robotom še dodatno izboljšala vrednost te magistrske naloge. Zavedam se, da je bilo večini 
udeležencev in udeleženk težko odgovarjati na postavljena vprašanja, saj še nikoli niso bili v 
stiku s socialnim robotom. Predvidevam, da so slednjega videli zgolj preko televizijskega in 
računalniškega zaslona. Zato poudarjam, da rezultati magistrske raziskave predstavljajo zgolj 
trenuten odnos do socialne robotike, ki se bo z realnimi fizičnimi stiki v prihodnosti verjetno 
tudi spremenil.  
Glede na to, da se je vprašalnik nanašal na novo in še neznano vedenje, moramo pri 
interpretaciji rezultatov ohraniti kritično distanco in upoštevati tudi možnost ustvarjanja 
kognicije (da sem z informacijami ali podatki v vprašalniku pri udeležencih in udeleženkah 
sama oblikovala nova znanja, ki jih prej ni bilo oziroma jih prej niso imeli), na kar v tovrstnih 
primerih opozarja tudi J. Ogden (2003). Možno je, da sem z oblikovanjem začetnega dela 
vprašalnika, kjer sem predstavila socialno robotiko za pomoč osebam v pozni odraslosti, 
kreirala oziroma manipulirala s kognicijo udeležencev in udeleženk. To pomeni, da obstaja 
verjetnost, da so udeleženci in udeleženke na postavke odgovarjali socialno zaželeno v skladu 
z začetnim opisom, ki so ga prebrali (oziroma katerega sem jim prebrala). V začetni opis sem 
namreč vključila funkcije, ki bi jih tak robot imel in argument, ki je v prid razvoju tovrstne 
robotike (staranje prebivalstva). Čeprav sem se pri sestavljanju vprašalnika potrudila, da bi bil 
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začetni opis čim bolj nevtralen, bi opis lahko označili kot bolj pozitivnega in v prid razvoju 
robotike in ne negativnega. Udeleženci so si morda ob tem ustvarili mišljenje, da je socialna 
robotika nekaj dobrega, koristnega in nujnega. Če bi pri začetnemu opisu upoštevala oziroma 
vključila še nekatere druge značilnosti učinkov sporočanja (npr. argumente in protiargumente, 
strukturo argumentov, apel na korist oziroma nevarnost, kontekst oziroma ''framing'') ter tudi 
tehnične težave in etične pomisleke, bi se odgovarjanje verjetno spremenilo. Prav tako je 
primer socialnega robota (fotografija robota) predstavljen izključno s funkcijami, ki jih ta robot 
ima. Če bi temu opisu dodali še težave, ki jih robot izkazuje, bi se morda udeleženci ponovno 
odločali za drugačno odgovarjanje na postavke. Zaradi tega problema predlagam, da se v 
prihodnjih raziskavah socialne robotike oblikuje več različic vprašalnika, ki imajo različno 
začetno predstavitev področja in nato preveri, ali se odgovarjanje na postavke razlikuje glede 
na vsebino začetnega opisa.  
V tretjem področju namena magistrske raziskave sem preučevala trenutno zaznane 
probleme s področja socialne robotike v zvezi s pomočjo osebam v pozni odraslosti. 
Pridobljene odgovore, sem analizirala po postopku utemeljene teorije in tako dobila štiri 
jedrne kategorije: tehnični problemi, neetičnost odnosa robot-starostnik, problem 
nedostopnosti robotske tehnologije in problem zavračanja tehnologije. Udeleženci in 
udeleženke torej zaznavajo različne tipe problemov. Menijo, da je na tem področju še veliko 
tehničnih problemov, kot so nezanesljivost robota, zahtevno vzdrževanje in posodabljanje 
robotske tehnologije in nerazvitost robotov. Roboti se lahko nepričakovano odzivajo, se 
pokvarijo in vodijo v nesreče. Uporabniku lahko predstavljajo fizično nevarnost in ga (ne)hote 
poškodujejo. Glede slednjega se je ena izmed udeleženk iz obdobja pozne odraslosti izrazila: 
''me lahko napade, če ga razjezim''. Robotika je vsaj na trenutni stopnji razvoja nerazvita in je 
po besedah udeleženca ''zgolj premikajoči se opomnik z nekaj funkcijami''. Problem 
predstavljajo zmogljivost baterije, slovenski jezik, mobilnost v zunanjih prostorih in 
neprilagodljivost osebam s posebnimi potrebami (slepim in slabovidnim, gluhim in naglušnim, 
osebam z demenco ali psihiatričnimi težavami ipd.). Nekaj udeležencev in udeleženk, ki 
stanujejo v domu starejših občanov, je izrazilo skrb glede uporabe robota pri posameznikih z 
demenco. Menijo, da robot ne mora biti tako prilagodljiv, da bi lahko delal z osebo, ki ima 
demenco. Prav tako menijo, da bi lahko oseba z demenco poškodovala robota, saj po njihovih 
besedah ''ne bi vedela, kaj je to''. Udeležence in udeleženke skrbi etičnost uvajanja robotske 
tehnologije v življenja starostnika, saj menijo, da bi robot predstavljal zgolj lasten nadomestek 
človeških odnosov. To bi lahko vodilo v osamljenost, izoliranost od družbe in odvisnost od 
tehnologije. Robot bi lahko za starostnika pomenil, da njihovih svojcev ne zanima kaj se dogaja 
z njem. Poleg tega bi se lahko poslabšalo tudi fizično zdravje starostnika, saj bi mu robot 
predstavljal ''potuho'' in bi vse naredil namesto njega. Prav tako nekatere udeležence in 
udeleženke skrbi stalen nadzor, ki bi ga imel robot za starostnikom in posledično izguba 
samostojnosti in zasebnosti. Veliko udeležencev in udeleženk je izrazilo skrb glede dostopnosti 
robotske tehnologije. Menijo, da bodo roboti, zaradi zahtevnega razvoja zelo dragi in 
nedostopni za povprečnega državljana. Robota si finančno ne bodo mogle privoščiti niti 
institucije (kot so na primer domovi za starejše občane), saj bodo zelo dragi. Tako mlajši kot 
starejši udeleženci in udeleženke pa so izrazile problem zavračanja tehnologije s strani 
starejših. Menijo, da starostniki novim tehnologijam ne zaupajo in jih je strah avtonomnosti, 
ki bi jo robot izkazoval. Poročajo o tem, da imajo starostniki odpor do sprememb, da jih 
tehnologija ne zanima in bi se ob uporabi robota počutili nekompetentne. Nekateri udeleženci 
in udeleženke navajajo tudi futuristične napovedi, kot je na primer prevlada robotov. Ena 
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izmed udeleženk iz obdobja pozne odraslosti je bila ob predstavitvi robotike za pomoč celo 
ogorčena ter je povedala, da se ji glavni problem znotraj tega področja zdi ''izkoriščanje 
nemočnih ljudi samo za zaslužek''. Nekateri udeleženci in udeleženke dvomijo v zmožnosti 
priučitve uporabe robota v pozni odraslosti. Ena izmed udeleženk iz obdobja pozne odraslosti 
je poročala: ''Sedaj, ko sem bolna in stara, se z učenjem uporabe robotov ne bi več želela 
ukvarjati''. Poleg tega sta dve udeleženki, ki stanujeta v domu za starejše občane, izrazili skrb 
nad prostorsko stisko. Menita, da za robota ne bi imeli prostora v sobi. Zanimivo je, da je 
problem z zakonodajo navedel samo en udeleženec, medtem ko se v medijih pogosto pojavlja 
razprava o tem problemu (npr. STA znanost, 2019). Če bi v vzorec vključila tudi študente in 
študentke Pravne fakultete, bi bilo teh odgovorov verjetno več. S pomočjo postavljenega 
raziskovalnega vprašanja in oblikovane ''utemeljene teorije'' sem tako pridobila širšo sliko 
odnosa do socialne robotike, ki sega zunaj spremenljivk razširjene teorije načrtovanega 
vedenja. Ugotovila sem dejavnike, ki še dodatno vplivajo na (ne)sprejemanje socialne 
robotike. To so tudi dejavniki, na katerih morajo delati razvijalci tega področja v prihodnosti. 
Priporočila glede slednjega so v povezavi z rezultati hipotez tudi podrobno opisana v razdelku 
Zaključki.  
Med interpretacijo dobljenih rezultatov, ki sem jih izračunala s pomočjo formul, sem 
naletela na težavo. Imela sem težavo z interpretacijo rezultatov, ki so pravzaprav vsota 
zmnožkov in predstavljajo vedenjska, normativna oziroma nadzorna prepričanja. Vrednost 
vedenjskih prepričanj je na primer sestavljena iz vsot posameznih vedenjskih prepričanj (v 
primeru te magistrske naloge je to iz vsote petih različnih vedenjskih prepričanj, ki sem jih 
identificirala v literaturi). Vsako vedenjsko prepričanje pa je sestavljeno iz zmnožka dveh 
komponent: moči tega vedenjskega prepričanja in evalvacije tega vedenjskega prepričanja. 
Gre torej za vrednost, ki jo dobimo po formuli, ki jo je predpostavil Ajzen (1991). Ker nisem 
vedela, kako dobljeno vrednost oziroma vsoto zmnožkov vsebinsko interpretirati, sem številko 
uporabila zgolj za računanje korelacij z vedenjskimi in implementacijskimi nameni. Pri 
interpretaciji sem namreč pogrešala merske enote, ki so sicer značilne za ''kvantitativno 
znanost''. Za kvantitativno znanost, ki obstaja že vse od antičnih časov, je značilno, da so 
značilnosti (npr. temperatura, dolžina, hitrost) merljive. To pomeni, da ima neka značilnost, na 
primer dolžina, svojo značilno vrsto notranje strukture, ki jo imenujemo kvantiteta. Vsaka 
kvantiteta ima svojo dimenzijo (na primer dolžina te strani je dimenzija kvantitete, ki jo 
imenujemo dolžina). Dimenzije so zaradi svoje kvantitativne strukture merljive in jih lahko 
izrazimo kot realna števila (Michell, 1997). V psihološki literaturi (zaradi obsega virov na tem 
mestu ne navajam avtorjev) lahko hitro ugotovimo, da psihološka znanost predpostavlja, da 
lahko izmeri nabor različnih psiholoških lastnosti in fenomenov, od na primer kognitivnih 
zmožnosti do osebnostnih lastnosti. Psihologija tako poskuša konstruirati kvantitativno 
znanost po analogiji s kvantitativno fiziko, vendar brez merskih enot. Predpostavlja, da se 
nekatere psihološke lastnosti kvantitativno povezujejo med seboj ali celo z fizičnimi 
kvantitetami (Michell, 1997). Menim, da lahko kvantifikacijo vedenjskih, normativnih in 
nadzornih prepričanj, kot jo je v svojih formulah predpostavil Ajzen, postavimo pod vprašaj. 
Neutemeljenost oblikovanja predpostavljenih formul in načina interpretacije vrednosti, ki jo 
dobimo z njimi, ocenjujem kot eno izmed pomanjkljivosti Ajzenove teorije načrtovanega 
vedenja in s tem dopolnjujem predhodne kritike teorije (Ogden, 2003; de Graaf idr., 2017; 
Armitage in Conner, 2001; Godin in Kok, 1996; Orbell idr., 1997). Postavlja se vprašanje, ali 
lahko npr. posamezno vedenjsko prepričanje zares opišemo z dvema komponentama, močjo 
in evalvacijo prepričanja? Ali je potrebno dodati še kakšno komponento? In ali lahko ti dve 
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komponenti zares množimo med seboj, ali bi bil bolj smiseln njun seštevek ali katera druga 
računska operacija? Vidimo torej, da oblikovanje modela napovedovanja vedenja ni lahko 
naloga in zahteva od raziskovalca veliko znanja in kritičnosti. Kljub kritikam, katerim je 
podvržena teorija načrtovanega vedenja, gre trenutno za najbolj vplivno teorijo razlage in 
napovedi vedenja (Ajzen, 2018), katero lahko, kot nakazujejo rezultati te magistrske naloge, 
apliciramo tudi na področje uporabe socialne robotike za pomoč osebam v pozni odraslosti.  
4.1 Glavne omejitve raziskave 
Poleg omejitev raziskave, ki sem jih opisala v razdelku Razprava, v tem podrazdelku 
navajam še nekaj glavnih omejitev, ki se nanašajo predvsem na izvedbo raziskave. Glavno 
omejitev te raziskave vidim v tem, da je večina značilnosti raziskovalnega načrta v začetnih 
fazah ali pa zahtevajo nadaljnjo obravnavo oziroma elaboracijo (predvsem postopek, 
instrument, število udeležencev in udeleženk ter njihovo generacijsko razpršenost in 
distribucijo po spolu, medkulturne primerjave, statistične primerjave, vključitev skupin z 
realnimi aplikacijami). Pred zbiranjem končnih podatkov bi namreč morala aplicirati verzijo 
vprašalnika, ki vsebuje večji nabor postavk in nato na podlagi rezultatov psihometrične analize 
izbrati tiste postavke, ki znotraj posamezne lestvice zanesljivo merijo predpostavljeno 
spremenljivko. Tako bi lahko izboljšala zanesljivost in ostale psihometrične značilnosti 
vprašalnika, ki sem ga uporabila v tej magistrski nalogi. Poleg tega bi na ta način lahko obdržala 
tudi spremenljivko odnosa do tehnoloških novosti in preverila njeno povezanost z vedenjskimi 
in implementacijskimi nameni. Merski inštrument je potrebno v nadaljnjih raziskavah 
izpopolniti. Slednje se nanaša tudi na začetno predstavitev socialne robotike. Drugo večjo 
pomanjkljivost raziskave pa vidim v neizvedenih fokusnih skupinah/administraciji vprašalnika, 
kjer bi s pomočjo odprtih vprašanj pridobila vedenjska, normativna in nadzorna prepričanja. 
Ta bi se morda razlikovala od prepričanj, ki sem jih na podlagi predhodnih raziskav vključila v 
vprašalnik. Sicer pa je ena izmed omejitev tudi sestava vzorca, ki ga sestavljajo samo 
udeleženci oziroma udeleženke iz dveh razvojnih obdobij, kar omejuje posplošljivost 
rezultatov na celotno populacijo. Poleg tega bi bilo potrebno za bolj podrobne analize (npr. 
strukturno modeliranje) povečati tudi velikost vzorca. Naslednja večja omejitev raziskave je 
način zbiranje podatkov, ki se je med udeleženci razlikovalo. Približno polovica udeležencev je 
reševala spletno obliko vprašalnika, približno četrtina udeležencev je reševala papir-svinčnik 
obliko, ostalim udeležencem (udeleženci, ki stanujejo v domu za starejše občane) pa sem pri 
izpolnjevanju pomagala in v večini primerov obkroževala odgovore po njihovem nareku. 
Razlika v načinu izpolnjevanja vprašalnika lahko vpliva na dobljene rezultate, kar je še dodatni 





Magistrska raziskava, ki jo lahko širše umestimo tudi na področje inženirske psihologije in 
preučevanja odnosa človek-stroj, podaja prve ugotovitve glede odnosa do socialne robotike v 
slovenskem prostoru, tako s strani mladih na prehodu v odraslost, kot tudi s strani oseb iz 
obdobja pozne odraslosti. Ugotovljen odnos do socialne robotike za pomoč osebam v pozni 
odraslosti, ki je prikazan skozi uveljavljeno teorijo načrtovanega vedenja in skozi ''utemeljeno 
teorijo'' zaznanih problemov tega področja, ni zanimiv samo za psihološko stroko, temveč tudi 
za inženirje in druge strokovnjake, ki sodelujejo v razvoju robotike.  
S pomočjo rezultatov magistrske naloge lahko oblikujemo okvirne smernice za razvoj 
socialne robotike za pomoč osebam v pozni odraslosti, ki so uporabne predvsem za 
strokovnjake na področju socialne robotike. Rezultati namreč kažejo, da je potrebno razviti 
robota, ki bo uporaben in bo starostniku pomagal pri različnih opravilih. Dobro je, če razvijajo 
robota, ki bo za uporabnika oziroma uporabnico zabaven, kar lahko dosežejo s pomočjo 
vgrajevanja različnih funkcij, kot so predvajanje glasbe, novic in miselnih iger. Ne priporoča se, 
da bi pri predstavitvi robota uporabljali izraz ''prijatelj'', saj lahko to pri potencialnih 
uporabnikih izzove številne etične probleme, kot sta osamljenost in izoliranost. Razvijalci 
robotov naj skrbno razmislijo o zunanjem videzu robota, saj je le-ta pomembna za uporabnika. 
Pri tem naj se držijo teorije ''grozljive doline''. Prav tako je pomembno, da je robot varen, da 
mu uporabnik oziroma uporabnica lahko zaupa in da se ob njem dobro počuti. Potrebno je 
torej poskrbeti za tehnično brezhibnost robota, možnost rednega vzdrževanja in varnostne 
mehanizme, ki bodo preprečili morebitne fizične poškodbe uporabnika oziroma uporabnice. 
Pri razvoju je potrebno misliti tudi na cenovno dostopnost oziroma dostopnost na prodajnem 
trgu. Glede na to, da sta razvoj in proizvodnja takega robota draga, je potrebno razmisliti o 
državnih subvencijah, zdravstvenih zavarovalnicah, možnosti najema robota in drugih opcijah, 
ki bodo posamezniku cenovno olajšale nakup robota. Pri predstavitvi robota se je potrebno 
približati tudi svojcem starostnika, saj so prav oni tisti, ki imajo vpliv na namen uporabe 
socialnega robota s strani starostnika. Starostnika je potrebno opolnomočiti in mu ponuditi 
možnost pomoči in začetnega učenja, saj bo njegova zaznana kontrola nad uporabo robota, 
povečala verjetnost, da bo starostnik uporabljal robota. Pri tem pa je potrebno biti pozoren 
na izogibanje spolnim stereotipom in na primer na kakršenkoli način robote prikazovati kot 
''moške naprave''.   
Menim, da se je potrebno pri razvoju robotov omejiti na vlogo robota kot podporne 
tehnologije za oskrbo starostnikov in nikakor razmišljati o zamenjavi robota za pristen človeški 
kontakt in nego. Menim namreč, da je tovrstna tehnološka rešitev v slednjem primeru skrajno 
neetična in se v celoti strinjam z besedami raziskovalke M. M. de Graaf (2016), ki je zapisala, 
da entuziazem nad roboti ne sme biti vodilo znanstvenih raziskav, temveč jih mora voditi 
resnična skrb za potrebe in želje starejših. Raziskave o tehnoloških rešitvah za starajočo 
populacijo je potrebno nujno dopolniti z razvojem etičnih smernic in zakonodaje na tem 
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7.1 Priloga A: Postavke v začetni verziji vprašalnika 
 
Tabela 3  
Seznam postavk, ki predstavljajo direktne mere za posamezne spremenljivke modela teorije 
načrtovanega vedenja skupaj z njihovimi kraticami 
Spremenljivka Postavka z odgovorno lestvico in njena kratica 
Vedenjski 
nameni 
VN1: V kolikšni meri drži, da bi pristal/-a na uporabo socialnega robota 
za pomoč v pozni odraslosti, če bi bil finančni pogoj/strošek 
sprejemljiv? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
 
VN2: V kolikšni meri drži, da bi kot uporabnik/uporabnica sodeloval/-a 
pri projektu razvoja in izpopolnjevanja socialnih robotov za pomoč v 
pozni odraslosti? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
 
VN3: V kolikšni meri drži, da bi postal/-a uporabnik/uporabnica 
socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti takoj, ko bi bilo to 
realno možno? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
 
VN4: V kolikšni meri drži, da bi poskusil/-a uporabljati socialnega 
robota za pomoč v pozni odraslosti, če bi imel/-a to možnost? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
 
VN5: V kolikšni meri drži, da nameravate uporabljati socialnega robota 
za pomoč v pozni odraslosti, ko bo to možno? 
prav nič ne drži 1 2 3 4 5 6 7 zelo močno drži 
Stališče ST1: Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je nekaj, 
kar je slabo 1 2 3 4 5 6 7 dobro. 
 
ST2: Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je nekaj, 
kar je škodljivo 1 2 3 4 5 6 7 koristno. 
 
ST3: Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je nekaj, 
kar je nezanimivo 1 2 3 4 5 6 7 zanimivo. 
 
ST4: Uporabo socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti 
ocenjujem kot nekaj, kar je slaba ideja 1 2 3 4 5 6 7 dobra ideja. 
 
ST5: Uporabo socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti 
ocenjujem kot nekaj, kar je neprijetno 1 2 3 4 5 6 7 prijetno. 
  
 





Pri postavkah, ki skušajo meriti stališča, postavka ST1 predstavlja celostno 
evalvacijo, postavki ST2 in ST4 predstavljata instrumentalno evalvacijo, ST3 in ST5 pa 
izkustveno evalvacijo socialne robotike za pomoč osebam v pozni odraslosti. Pri 
postavkah, ki skušajo meriti subjektivne norme, vse postavke ocenjujejo injunktivni 
vidik, saj do dejanskega vedenja (uporaba socialnega robota) pri večini oseb še ni prišlo. 
Pri postavkah, ki skušajo merijo zaznan vedenjski nadzor, postavki ZVN1 in ZVN2 merita 
vidik zaznane sposobnosti za vedenje, postavki ZVN3 vidik zaznane avtonomnosti pri 
vedenju, ZVN4 pa vidika zaznanega zaupanja, ki ga prav tako lahko umestimo v 





SN1: V kolikšni meri ste prepričani, da velika večina ljudi meni, da naj 
bi se socialnega robota za pomoč uporabljalo v pozni odraslosti? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
 
SN2: V kolikšni meri ste prepričani, da bi velika večina oseb, ki so vam 
pomembne, odobravala vašo uporabo socialnega robota za pomoč v 
pozni odraslosti? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
 
SN3: V kolikšni meri ste prepričani, da se od vas pričakuje, da v pozni 
odraslosti uporabljate socialnega robota za pomoč? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
 
SN4: V kolikšni meri ste prepričani, da bi vas velika večina oseb, ki so 
vam pomembne, podpirala pri uporabi socialnega robota za pomoč v 
pozni odraslosti? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
Zaznan vedenjski 
nadzor 
ZVN1: V kolikšni meri ste prepričani, da bi imeli pri uporabi socialnega 
robota za pomoč v pozni odraslosti nadzor (nad njegovo uporabo)? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
 
ZVN2: V kolikšni meri ste prepričani, da bi bili socialnega robota za 
pomoč v pozni odraslosti zmožni uporabljati (če bi si to želeli oziroma 
bi bilo to potrebno)? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
 
ZVN3: V kolikšni meri ste prepričani, da bi bila odločitev za uporabo 
socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti odvisna večinoma od 
vas? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
 
ZVN4: V kolikšni meri ste prepričani, da bi socialnemu robotu za 
pomoč v pozni odraslosti lahko zaupali? 




Seznam postavk, ki predstavljajo indirektne mere za posamezne napovedne dejavnike modela 
teorije načrtovanega vedenja skupaj s kraticami 
Vrsta prepričanja Postavka (z odgovorno 
lestvico), ki meri moč 
prepričanja in njena kratica 
Postavka (z odgovorno 
lestvico), ki meri evalvacijo 
prepričanja/motivacijo za 





VPm1: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo socialni robot 
za pomoč v pozni odraslosti 
uporaben na različnih področjih 
vsakodnevnega življenja (npr. 
gospodinjska opravila, ugašanje 
luči, opominjanje na režim 
jemanja zdravil)? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
VPe1: Uporabnost socialnega 
robota za pomoč na različnih 
področjih vsakodnevnega 
življenja (npr. gospodinjska 
opravila, ugašanje luči, 
opominjanje na režim jemanja 
zdravil) v pozni starosti 
ocenjujem kot nekaj, kar je  
zelo slabo 1 2 3 4 5 6 7 zelo 
dobro 
Zabavanje ob uporabi 
socialnega robota 
VPm2: V kolikšni meri ste 
prepričani, da se boste ob 
uporabi socialnega robota za 
pomoč v pozni odraslosti lahko 
tudi zabavali? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a  
VPe2: To, da se pri uporabi 
socialnega robota tudi 
zabavam, ocenjujem, kot 
nekaj, kar je  
zelo slabo 1 2 3 4 5 6 7 zelo 
dobro 
 
Možnost pogovora s 
socialnim robotom 
VPm3: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo socialni robot 
za pomoč v pozni odraslosti 
ustrezen sogovornik? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
VPe3: Pogovarjanje s socialnim 
robotom ocenjujem kot nekaj, 
kar 
človeku prav nič ne ustreza  




odnosa s socialnim 
robotom 
VPm4: V kolikšni meri ste 
prepričani, da boste lahko s 
socialnim robotom za pomoč v 
pozni odraslosti vzpostavili 
prijateljski odnos? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
VPe4: Prijateljski odnos s 
socialnim robotov za pomoč v 
pozni odraslosti ocenjujem kot 
nekaj, kar je  
zelo nerealno 1 2 3 4 5 6 7 zelo 
realno 







VPm5: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo socialni robot 
za pomoč pripomogel k 
manjšemu občutku 
osamljenosti v pozni starosti? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
VPe5: Občutek osamljenosti v 
pozni odraslosti ocenjujem kot 
nekaj, česar se 









NRPm1: V kolikšni meri ste 
prepričani, da je SR nekaj, kar je 




prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NRPmot1: Kako močno menite, 
da mnenje povprečnega/-e 
prebivalca/-ke Republike 
Slovenije vpliva (oziroma bo 
vplivalo) na to, da boste 
uporabljali socialnega robota 
za pomoč osebam v pozni 
odraslosti?  
prav nič ne vpliva 1 2 3 4 5 6 7  
zelo vpliva 
Oseba/e, ki vam je 
podobna/so vam 
podobne po načinu 
življenja 
NRPm2: V kolikšni meri ste 
prepričani, da je SR nekaj, kar je 
privlačno oz. si jo želi 
uporabljati oseba/-e, ki vam je 
podobna/so vam podobne po 
načinu življenja? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem 
prepričan/-a 
NRPmot2: Kako močno menite, 
da mnenje oseb/-e, ki so vam 
podobne/vam je podobna po 
načinu življenja vpliva (oziroma 
bo vplivalo) na to, da boste 
uporabljali socialnega robota 
za pomoč osebam v pozni 
odraslosti? 
prav nič ne vpliva 1 2 3 4 5 6 7  
zelo vpliva 
Oseba/-e, ki vam je/so 
osebno zelo ljuba/-e 
NRPm3: V kolikšni meri ste 
prepričani, da je SR nekaj, kar je 
privlačno oz. si jo želi 
uporabljati oseba/-e, ki vam 
je/so osebno zelo ljuba/-e? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NRPmot3: Kako močno menite, 
da mnenje oseb/-e, ki so vam 
osebno zelo ljube/vam je 
osebno zelo ljuba, vpliva 
(oziroma bo vplivalo) na to, da 
boste uporabljali socialnega 
robota za pomoč osebam v 
pozni odraslosti? 










v Republiki Sloveniji 
 
NRPm4: V kolikšni meri ste 
prepričani, da je SR nekaj, kar je 




prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NRPmot4: Kako močno menite, 
da mnenje povprečnega/-e 
starostnika/-ce v Republiki 
Sloveniji vpliva (oziroma bo 
vplivalo) na to, da boste 
uporabljali socialnega robota 
za pomoč osebam v pozni 
odraslosti? 
prav nič ne vpliva 1 2 3 4 5 6 7 
zelo vpliva  
Nadzorno prepričanje 
  
Občutki strahu in 
tesnobe ob interakciji z 
robotom 
NDPm1: V kolikšni meri ste 
prepričani, da boste pri 
interakciji s socialnim robotom 
za pomoč osebam v pozni 
odraslosti občutil/-a strah in 
tesnobo? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe1: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bi strah in 
tesnoba, ki bi ju občutili pri 
interakciji s socialnim robotom 
otežila njegovo uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a 1 2 
3 4 5 6 7 zelo sem prepričan/-a 
Prijeten videz robota NDPm2: V kolikšni meri ste 
prepričani, da je prijeten videz 
socialnega robota za pomoč 
osebam v pozni odraslosti za 
vas pomemben? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe2: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bi prijeten 
zunanji videz socialnega robota 
za pomoč v pozni odraslosti 
olajšal njegovo uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem 
prepričan/-a 
Zaupanje NDPm3: V kolikšni meri ste 
prepričani, da boste socialnemu 
robotu za pomoč v pozni 
odraslosti lahko zaupali (kot 
socialnemu, tehničnemu in 
komunikacijskemu partnerju)? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe3: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo zaupanje v 
celoto interakcij s socialnim 
robotom za pomoč v pozni 
odraslosti olajšalo njegovo 
uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a  







Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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Varnost NDPm4: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo socialni robot 
za pomoč v pozni odraslosti 
varen v interakciji z vami? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe4: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo varna 
interakcija s socialnim robotom 
za pomoč v pozni odraslosti 
olajšala njegovo uporabo?  
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem 
prepričan/-a 
Cenovna dostopnost NDPm5: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo socialni robot 
za pomoč osebam v pozni 
starosti za vas osebno in ljudi, s 
katerimi se družite, cenovno 
dostopen? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe5: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo cenovna 
dostopnost socialnega robota 
za pomoč v pozni starosti 
olajšala njegovo uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a  




prodajnem trgu  
NDPm6: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo socialni robot 
za pomoč osebam v pozni 
starosti za vas osebno in ljudi, s 
katerimi se družite, 
dostopen/razpoložljiv na 
prodajnem trgu, ko se boste 
odločili za njegovo uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe6: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo 
dostopnost/razpoložljivost 
socialnega robota za pomoč v 
pozni starosti na prodajnem 
trgu olajšala njegovo uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem 
prepričan/-a 
Prilagodljivost NDPm7: V kolikšni meri ste 
prepričani, da se bo socialni 
robot za pomoč v pozni 
odraslosti prilagodil vašim 
potrebam in zahtevam? 
prav nič nisem prepričan/-a 
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe7: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo 
prilagodljivost socialnega 
robota za pomoč v pozni 
odraslosti olajšala njegovo 
uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem 
prepričan/-a 
Obvladljivost NDPm8: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo socialni robot 
za pomoč osebam v pozni 
starosti obvladljiv? 
prav nič nisem prepričan/-a  
1 2 3 4 5 6 7 zelo sem  
prepričan/-a 
NDPe8: V kolikšni meri ste 
prepričani, da bo obvladljivost 
socialnega robota olajšala 
njegovo uporabo? 
prav nič nisem prepričan/-a  





7.2 Priloga B: Primeri odprtega kodiranja 
 
Tabela 5  
Primeri kodirnih enot in določenih kategorij nižjega reda s sprotnimi zapiski 
Kodirna enota Kategorije 
nižjega reda 
Sprotni zapiski 
Strah pred uporabo s strani starejših oseb (sploh ljudi 
ki so odraščali v svetu brez tehnologije, zato menim da 
bo strah pred roboti počasi upadel). 
strah pri današnji 
starejši 
generaciji 
Zbujanje občutka nostalgije po medčloveških odnosih 
(v živo) pri socialnih interakcijah z robotom in 
posledična žalost ter občutek, da smo bili pozabljeni. 
osamljenost žalost  
Potrebovali bi več vrst robotov, od katerih vsak deluje 
na svoj način glede na značaj uporabnika. To bi otežilo 
tehnično podporo. 
prilagodljivost tehnično težko 
Ljudje bodo skeptični do njihove uporabe, sigurno se 
bodo pojavili predsodki. 
predsodki  
Tehnološka dovršenost (doseči je treba, da bodo 





Socialna tehnologija je visoko zasvoljiva, kar je še 
posebno nevarno v situacijah, ko želimo z njo 
\"zdraviti\" težave, kot so osamljenost. 
zasvojenost neetičnost 
Avtonomija baterij. baterije tehnične 
težave 
Druga velika težava, ki jo vidim, je invazivnost v 
uporabnikovo zasebnost. V primeru starejših ljudi je 
to lahko sprejemljivo (že danes smo pripravljeni 
žrtvovati zasebnost za varnost, kot kažejo npr. 





Osamljenost. Zdi se mi, da bi ljudje prehitro preložili 
socialno oporo na robota, kar pa se mi ne zdi 
ustrezno. 
osamljenost neetičnost 
Verjetno bi bili (vsaj v začetku) precej dragi, in s tem 
dostopni samo manjšini bogatejših prebivalcev. 
cena samo za 
bogate 
Izkoriščanje nemočnih ljudi, potrošništvo, da nekdo 
nekaj zasluži. 
samo zaslužek izkoriščanje 
situacije 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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Skrbi me tudi pogovor s starejšo osebo - računalnik 
ima neke vnaprej določene načine odgovarjanja, 
vendar ne zna odgovarjati na vse, ne vem koliko 
učenja bi bilo za robota potrebno, da bi lahko usvojil 
širino komunikacije in pravilno rešil tudi nove situacije 






Pri starih letih se s tem ne bom več ukvarjala, saj slabo 
vidim in sem bolna. 
nezanimanje slabovidnost, 
bolezen 
Roboti ne bodo nikoli dovolj pametni, da bi zares 




Kako ustvariti robota za zunanjost (da starejšega 
spremlja na avtobusu). 
mobilnost zunaj, na 
avtobusu 
Nepravilno delovanje ali posodabljanje programske 
opreme. 
tehnične težave  
Povezovanje ali celo obljubljanje, da bo robot olajšal 
osamljenost. 
osamljenost  
Spornost uporabe osebnih podatkov ali poseganja v 





Roboti bi lahko postali pametnejši od nas. prepametni 
roboti 
futurizem 
Stari ljudje težko sprejemajo novosti. odpor do 
novosti 
pri starejših 
Danes se bo to težko obneslo, ker se stari bojijo 
računalnikov, tako pa tudi robotov. Morda čez 20 let, 
ko bodo že od prej uporabljali take robote. 
strah pri današnji 
generaciji 
To je robot in ne človek. Krivično je do ubogih 
starejših, da jim namesto pristnih človeških stikov 
damo robota, ki je sprogramiran, da dela to, kar dela, 






7.3 Priloga C: Osno kodiranje 
 
Tabela 6  
Kategorije višjega reda s pripadajočimi sprotnimi zapiski in primerom 
Kategorija višjega 
reda  
Sprotni zapiski (memo) Primer odgovora 
Nedostopnost Cenovna nedostopnost, nedostopnost 
za prodajnem trgu. 
 
Ker je to velik zalogaj za 
ustvarjalce takšnih robotov, 
bodo roboti zelo dragi in 




Nepričakovano vedenje, napake, 
okvare, tehnične težave, slaba kvaliteta, 
nesreče. 
Možnost okvar in motenj. 
Strah pred 
tehnologijo 
Nepoznavanje tehnologije, nezaupanje 
tehnologiji, avtonomnost robota. 
 
Robot se sam premika, 
odloča itd. Ne bi želel, da se 
robot kar sam začne 
premikati v sosednjem 




Varstvo osebnih podatkov, poseg v 
zasebnost (snemanje, opazovanje, 
zbiranje podatkov), stalen nadzor, 
fizična nevarnost (napad robota), 
suženjstvo, zavladanje robotov, 
robokalipsa (futuristične napovedi). 
Spornost uporabe osebnih 
podatkov ali poseganja v 
zasebnost posameznika z 




Ponos starejših (ego), starejši so proti 
spremembam (odpor do sprememb), 
nezanimanje, zadržanost do 
tehnologije, izpodrivanje delovnih mest, 
predsodki starejših in družbe na 
splošno, mentaliteta ljudi, sram, 
občutek nekompetentnosti, samo 
zaslužek, potrošništvo.  
Ne predstavljam si, da bi jih 
trenutno živeči ostareli 
vsesplošno sprejeli v svoja 
stanovanja glede na to, da 
svoje babice nisem uspel 




Težka priučitev uporabe (ko si že 
bolan/ko nimaš izkušenj s tehnologijo). 
Uporaba robota s strani dementnih, 
neznanje za uporabo. 
Ljudje ga ne bi znali 
uporabljati. Samo zelo 
brihten človek bi ga znal 
uporabljati. 





Zgolj premikajoči se opomnik z nekaj 
funkcijami, prilagodljivost vsakemu 
posamezniku (demenca, naglušnost, 
slabovidnost, tistim s psihiatričnimi 
težavami), premalo funkcij, ni dovolj 
znanja za razvoj, baterije, mobilnost 
(tudi zunaj), pogovarjanje v slovenščini. 
V primeru kognitivnega 
upada/demence dvomim v 
fleksibilnost in 
prilagodljivost robotov… se 
mi zdi da bi morali 
individualno programirati te 






Nezanimanje svojcev za starejšega, 
osamljenost, odnos z napravo je lažen 
nadomestek za odnos s sočlovekom, 
izoliranost od družbe, nepristnost 
pogovora, individualizem.  
Zbujanje občutka nostalgije 
po medčloveških odnosih (v 
živo) pri socialnih 
interakcijah z robotom in 
posledična žalost ter 




Poslabšanje zdravja starejših, razvajanje 
ljudi/potuha za ljudi (ker bi robot 
opravil vse namesto tebe), odvisnost 
(odmikanje v svoj svet), pomanjkanje 
svobode. 
 
Glavni problem bi bil, da bi 
robot vse opravljal namesto 
tebe, kar bi pri starejših 
osebah privedlo do ne-
zmožnosti opravljanja 
enostavnih opravil zaradi 
pomanjkanja rekreacije in s 
tem k poslabšanju fizičnih in 
motoričnih sposobnosti oz. 
zdravja. 
Neinformiranost Napačna prepričanja, premalo 
ozaveščanja. 
Premalo 
znanja/ozaveščanja o tem.  
Vzdrževanje 
robotov 
Kdo bo plačal, skrb za posodabljanje 
programske opreme. 
Težko ga bo vzdrževati.  
Neurejena 
zakonodaja 
Kdo bo plačal za nakup in vzdrževanje.  
 
Vse je odvisno od 
zakonodaje – ali zakonodaja 
dovoli. 
Potreben prostor Za robota je potrebno imeti prostor v 
sobi/hiši.  
Robot zasede veliko 





7.4 Priloga D: Seznam postavk iz končne verzije vprašalnika 
 
Tabela 7 
Seznam postavk s pripadajočimi kraticami in odgovorno lestvico, ki sestavljajo končno verzijo 
vprašalnika za udeležence/udeleženke 
Lestvica Kratica Postavka in odgovorna lestvica 
Vedenjski 
namen 
VN1 Ne bi/Bi…pristal/-a na uporabo socialnega robota za pomoč v 
pozni odraslosti, če bi bil finančni pogoj/strošek sprejemljiv. 
(odgovori segajo od 1 ''ne bi'' do 7 ''bi) 
 VN2 Ne bi/Bi …kot uporabnik/uporabnica sodeloval/-a pri 
projektu razvoja in izpopolnjevanja socialnih robotov za 
pomoč v pozni odraslosti. (odgovori segajo od 1 ''ne bi'' do 7 
''bi) 
 VN3 Ne bi/Bi …postal/-a uporabnik/uporabnica socialnega robota 
za pomoč v pozni odraslosti, takoj ko bi bilo to realno možno. 
(odgovori segajo od 1 ''ne bi'' do 7 ''bi) 
 VN4 Ne bi/Bi …poskusil/-a uporabljati socialnega robota za pomoč 
v pozni odraslosti, če bi imel/-a to možnost. (odgovori segajo 
od 1 ''ne bi'' do 7 ''bi) 
Implementacijski 
namen 
IN1 V kolikšni meri drži, da imate konkretno, oz. natančno izdelan 
načrt… 
…kdaj bi kupili socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti 
(npr. ob upokojitvi, pri pojavitvi zdravstvenih problemih, ob 
občutkih osamljenosti, idr.)? (odgovori segajo od 1 ''prav nič 
ne drži'' do 7 ''zelo močno drži'') 
 IN2 V kolikšni meri drži, da imate konkretno, oz. natančno izdelan 
načrt… 
…kje bi kupili socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti 
(npr. preko interneta, v trgovini, v lekarni)? (odgovori segajo 
od 1 ''prav nič ne drži'' do 7 ''zelo močno drži'') 
 IN3 V kolikšni meri drži, da imate konkretno, oz. natančno izdelan 
načrt… 
…s kom bi kupovali socialnega robota za pomoč v pozni 
odraslosti (npr. s svojcem, zdravstvenim delavcem)? 
(odgovori segajo od 1 ''prav nič ne drži'' do 7 ''zelo močno 
drži'') 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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Stališče ST1 Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je 
nekaj, kar je… slabo (1) / dobro (7) (odgovori segajo od 1 do 
7) 
 ST2 Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je 
nekaj, kar je…škodljivo (1) / koristno (7) (odgovori segajo od 
1 do 7) 
 ST3 Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je 
nekaj, kar je…slaba ideja (1) / dobra ideja (odgovori segajo 
od 1 do 7) 
 ST4 Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je 
nekaj, kar je…nezanimivo (1) / zanimivo (7) (odgovori segajo 
od 1 do 7) 
 ST5 Uporaba socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti je 
nekaj, kar je…neprijetno (1) / prijetno (7) (odgovori segajo od 
1 do 7) 
Subjektivne 
norme 
SN1 V kolikšni meri ste prepričani, da velika večina ljudi meni, da 
naj bi se socialnega robota za pomoč uporabljalo v pozni 
odraslosti? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-
a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 SN2 V kolikšni meri ste prepričani, da bi velika večina oseb, ki so 
vam pomembne, odobravala vašo uporabo socialnega robota 
za pomoč v pozni odraslosti? (odgovori segajo od 1 ''prav nič 
nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 SN3 V kolikšni meri ste prepričani, da se od vas pričakuje, da v 
pozni odraslosti uporabljate socialnega robota za pomoč? 
(odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' do 7 
''zelo sem prepričan/-a'') 
Zaznan 
vedenjski nadzor 
ZVN1 V kolikšni meri ste prepričani, da bi imeli pri uporabi 
socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti nadzor (nad 
njegovo uporabo)? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem 
prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 ZVN2 V kolikšni meri ste prepričani, da bi bili socialnega robota za 
pomoč v pozni odraslosti zmožni uporabljati (če bi si to želeli 
oziroma bi bilo to potrebno)? (odgovori segajo od 1 ''prav nič 
nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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 ZVN3 V kolikšni meri ste prepričani, da bi bila odločitev za uporabo 
socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti odvisna 
večinoma od vas? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem 
prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
Vedenjska 
prepričanja 
VPm1 V kolikšni meri ste prepričani, da bo socialni robot za pomoč 
v pozni odraslosti uporaben na različnih področjih 
vsakodnevnega življenja (npr. gospodinjska opravila, 
ugašanje luči, opominjanje na režim jemanja zdravil)? 
(odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' do 7 
''zelo sem prepričan/-a'') 
 VPe1 Uporabnost socialnega robota za pomoč na različnih 
področjih vsakodnevnega življenja (npr. gospodinjska 
opravila, ugašanje luči, opominjanje na režim jemanja 
zdravil) v pozni starosti ocenjujem kot nekaj, kar je… 
(odgovori segajo od 1 ''zelo slabo'' do 7  ''zelo dobro'') 
 VPm2 V kolikšni meri ste prepričani, da se boste bo ob uporabi 
socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti lahko tudi 
zabavali? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-
a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 VPe2 To, da se pri uporabi socialnega robota tudi zabavam 
ocenjujem, kot nekaj kar je… (odgovori segajo od 1 ''zelo 
slabo'' do 7 ''zelo dobro'') 
 VPm3 V kolikšni meri ste prepričani, da bo socialni robot za pomoč 
v pozni odraslosti ustrezen sogovornik? (odgovori segajo od 
1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-
a'') 
 VPe3 Pogovarjanje s socialnim robotom ocenjujem kot nekaj, kar… 
(odgovori segajo od 1 ''človeku prav nič ne ustreza'' do 7 
''človeku zelo ustreza'') 
 VPm4 V kolikšni meri ste prepričani, da boste lahko s socialnim 
robotom za pomoč v pozni odraslosti vzpostavili prijateljski 
odnos? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' 
do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 VPe4 Prijateljski odnos s socialnim robotov za pomoč v pozni 
odraslosti ocenjujem kot nekaj, kar je… (odgovori segajo od 1 
''zelo nerealno'' do 7 ''zelo realno'') 
 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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 VPm5  V kolikšni meri ste prepričani, da bo socialni robot za pomoč 
pripomogel k manjšemu občutku osamljenosti v pozni 
starosti? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' 
do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 VPe5 Občutek osamljenosti v pozni odraslosti ocenjujem, kot 
nekaj, česar se… (odgovori segajo od 1 ''prav nič ne bojim'' do 
7 ''zelo bojim'') 
Normativna 
prepričanja 
NRPm1 V kolikšni meri ste prepričani, da je SR nekaj, kar je privlačno, 
oz. si jo želi uporabljati povprečen/-a prebivalec/prebivalka 
Republike Slovenije? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem 
prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NRPmot1 Kako močno menite, da mnenje povprečnega/-e prebivalca/-
ke Republike Slovenije vpliva (oziroma bo vplivalo) na to, da 
boste uporabljali socialnega robota za pomoč osebam v 
pozni odraslosti? (odgovori segajo od 1 ''prav nič ne vpliva'' 
do 7 ''zelo vpliva'') 
 NRPm2 V kolikšni meri ste prepričani, da je SR nekaj, kar je privlačno, 
oz. si jo želi uporabljati oseba/-e, ki vam je podobna/so vam 
podobne po načinu življenja? (odgovori segajo od 1 ''prav nič 
nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NRPmot2 Kako močno menite, da mnenje oseb/-e, ki so vam 
podobne/vam je podobna po načinu življenja vpliva (oziroma 
bo vplivalo) na to, da boste uporabljali socialnega robota za 
pomoč osebam v pozni odraslosti? (odgovori segajo od 1 
''prav nič ne vpliva'' do 7 ''zelo vpliva'') 
 NRPm3 V kolikšni meri ste prepričani, da je SR nekaj, kar je privlačno, 
oz. si jo želi uporabljati oseba/-e, ki vam je/so osebno zelo 
ljuba/-e? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' 
do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NRPmot3 Kako močno menite, da mnenje oseb/-e, ki so vam osebno 
zelo ljube/vam je osebno zelo ljuba vpliva (oziroma bo 
vplivalo) na to, da boste uporabljali socialnega robota za 
pomoč osebam v pozni odraslosti? (odgovori segajo od 1 
''prav nič ne vpliva'' do 7 ''zelo vpliva'') 
Nadzorna 
prepričanja 
NDPm1 V kolikšni meri ste prepričani, da boste pri interakciji s 
socialnim robotom za pomoč osebam v pozni odraslosti 
občutil/-a strah in tesnobo? (odgovori segajo od 1 ''prav nič 
nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'' in se za 
uporabo v formuli vrednotijo obrnjeno) 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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 NDPe1 V kolikšni meri ste prepričani, da bi strah in tesnoba, ki bi ju 
občutili pri interakciji s socialnim robotom, otežila njegovo 
uporabo? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-
a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'' in se za uporabo v formuli 
vrednotijo obrnjeno) 
 NDPm2 V kolikšni meri ste prepričani, da je prijeten videz socialnega 
robota za pomoč osebam v pozni odraslosti za vas 
pomemben? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem 
prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NDPe2 V kolikšni meri ste prepričani, da bi prijeten zunanji videz 
socialnega robota za pomoč v pozni odraslosti, olajšal 
njegovo uporabo? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem 
prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NDPm3 V kolikšni meri ste prepričani, da boste socialnemu robotu za 
pomoč v pozni odraslosti lahko zaupali (kot socialnemu, 
tehničnemu in komunikacijskemu partnerju)? (odgovori 
segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem 
prepričan/-a'') 
 NDPe3 V kolikšni meri ste prepričani, da bo zaupanje v celoto 
interakcij s socialnim robotom za pomoč v pozni odraslosti 
olajšalo njegovo uporabo? (odgovori segajo od 1 ''prav nič 
nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NDPm4 V kolikšni meri ste prepričani, da bo socialni robot za pomoč 
v pozni odraslosti varen v interakciji z vami? (odgovori segajo 
od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem 
prepričan/-a'') 
 NDPe4 V kolikšni meri ste prepričani, da bo varna interakcija s 
socialnim robotom za pomoč v pozni odraslosti, olajšala 
njegovo uporabo? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem 
prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NDPm5 V kolikšni meri ste prepričani, da bo socialni robot za pomoč 
osebam v pozni starosti za vas osebno in ljudi s katerimi se 
družite cenovno dostopen? (odgovori segajo od 1 ''prav nič 
nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NDPe5 V kolikšni meri ste prepričani, da bo cenovna dostopnost 
socialnega robota za pomoč v pozni starosti olajšala njegovo 
uporabo? (odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-
a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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 NDPm6 V kolikšni meri ste prepričani, da bo socialni robot za pomoč 
osebam v pozni starosti za vas osebno in ljudi s katerimi se 
družite, dostopen/razpoložljiv na prodajnem trgu, ko se 
boste odločili za njegovo uporabo? (odgovori segajo od 1 
''prav nič nisem prepričan/-a'' do 7 ''zelo sem prepričan/-a'') 
 NDPe6 V kolikšni meri ste prepričani, da bo 
dostopnost/razpoložljivost socialnega robota za pomoč v 
pozni starosti na prodajnem olajšala njegovo uporabo? 
(odgovori segajo od 1 ''prav nič nisem prepričan/-a'' do 7 




IZ1 Zase lahko rečem, da sem oseba, ki ima v zvezi z uporabo 
naslednjih tehnologij: Računalnik (odgovori segajo od 1 ''zelo 
malo izkušenj'' do 7 ''zelo veliko izkušenj'') 
 IZ2 Zase lahko rečem, da sem oseba, ki ima v zvezi z uporabo 
naslednjih tehnologij: Pametni telefon (odgovori segajo od 1 
''zelo malo izkušenj'' do 7 ''zelo veliko izkušenj'') 
 IZ3 Zase lahko rečem, da sem oseba, ki ima v zvezi z uporabo 
naslednjih tehnologij: Industrijska tehnologija (npr. CNC) 




NK1 V kolikšni meri je za vas značilno, da skrbite za pridobivanje 
novih oziroma sodobnih znanj, informacij oziroma izkušenj v 
zvezi z obstoječo in novo tehnologijo (npr. prebiranje 
strokovnih revij, dodatna formalna oz. neformalna 
izobraževanja, pogovori na to temo)? (odgovori segajo od 1 




OD1 Rad/-a sledim tehnološkemu razvoju, predvsem na področju, 
ki me zanima. (odgovori segajo od 1 ''prav nič ne drži'' do 7 
''zelo drži'') 
OD2 Rad/-a preizkušam novo tehnologijo. (odgovori segajo od 1 
''prav nič ne drži'' do 7 ''zelo drži'') 
 OD3 Če izvem za tehnološko novost, jo želim čim prej preizkusiti. 
(odgovori segajo od 1 ''prav nič ne drži'' do 7 ''zelo drži'') 
 OD4 Na splošno lahko rečem, da sem zadržan/-a do preizkušanja 
novih tehnologij. (odgovori segajo od 1 ''prav nič ne drži'' do 





7.5 Priloga E: Rezultati psihometričnih analiz 
 
Podatke sem analizirala s statističnim paketom IBM SPSS (verzija 23) in Microsoft Excel 
(verzija 2016). Analizo sem izvedla po klasični testni teoriji. Ostale informacije o pripomočku, 
udeležencih/udeleženkah in načinu zbiranja podatkov, se nahajajo v razdelku Metoda.  
 
7.5.1 Opisne statistike  
 
Tabela 8  
Mere centralne tendence (aritmetična sredina, mediana, modus), pripadajoče mere 
razpršenosti (standarda deviacija, interkvartilni razmik) in oblike porazdelitve (asimetričnost, 
sploščenost) za posamezne postavke in seštevne vrednosti posameznih lestvic  
 Min Max M Mdn Mo SD Q3-Q1 Asd Sple 
Vedenjski 
namen 
4 28 20,41 22,00 28 7,31 9 -1,07 ,10 
VN1 1 7 5,31 6,00 7 2,02 2 -1,14 ,01 
VN2 1 7 5,10 6,00 7 2,07 3 -,89 -,55 
VN3 1 7 4,56 5,00 7 2,04 3 -,44 -1,04 
VN4 1 7 5,44 6,00 7 1,91 2 -1,23 ,35 
Implementacijski 
nameni 
3 21 8,23 7,00 3 5,42 9 ,71 -,72 
IN1 1 7 2,88 2,00 1 1,99 4 ,59 -1,04 
IN2 1 7 2,52 1,00 1 1,95 6 ,95 -,54 
IN3 1 7 2,82 2,00 1 2,05 4 ,71 -,93 
Stališča  5 35 26,42 28,00 35 7,08 8 -1,15 1,16 
ST1 1 7 5,35 6,00 6 1,54 3 -1,01 ,61 
ST2 1 7 5,37 6,00 7 1,63 2 -1,09 ,52 
ST3 1 7 5,40 6,00 7 1,59 2 -1,10 ,82 
ST4 1 7 5,73 6,00 7 1,61 2 -1,37 1,18 
ST5 1 7 4,56 5,00 5 1,60 2 -,42 -,15 
Subjektivne 
norme 
3 21 11,34 11,00 10 4,19 6 ,03 -,44 
SN1 1 7 3,83 4,00 3 1,68 2 ,06 -,83 
SN2 1 7 4,60 5,00 6 1,79 3 -,45 -,85 




3 21 14,29 15,00 16 4,38 5,25 -,75 -,08 
ZVN1 1 7 4,48 5,00 5 1,84 3 -,39 -,94 
ZVN2 1 7 5,19 6,00 6 1,75 3 -1,03 ,21 
ZVN3 1 7 4,62 5,00 6 1,85 3 -,48 -,86 
Vedenjska 
prepričanjaa 
5 245 110,57 109,50 103 52,99 69 ,19 -,38 
VPm1  1 7 5,46 6,00 7 1,70 2 -1,30 ,91 
VPe1 1 7 5,93 6,00 7 1,44 1 -1,87 3,50 





(VPm1 x VPe1) 
1 49 33,78 36,00 49 13,67 17 -,82 -,14 
VPm2 1 7 4,64 5,00 7 1,95 2 -,53 -,82 
VPe2 1 7 5,18 4,00 4 1,73 3 -,91 ,05 
Zmnožek 
'zabavanje' 
(VPm2 x VPe2) 
1 49 26,32 25,00 49 15,36 27 -,02 -1,14 
VPm3 1 7 3,59 3,00 2 1,87 3 ,28 -1,03 
VPe3 1 7 4,19 4,00 4 1,87 3 -,21 -,96 
Zmnožek 
'pogovarjanje' 
(VPm3 x VPe3) 
1 49 17,58 15,00 1 14,02 19 ,75 -,41 
VPm4 1 7 3,14 3,00 1 1,93 4 ,54 -,89 





1 49 13,69 8,00 1 13,94 18 1,16 ,41 
VPm5 1 7 4,21 4,50 5 1,94 3 -,24 -1,05 





(VPm5 x VPe5) 
1 49 19,19 16,00 30 13,38 23 ,49 -,73 
Normativna 
prepričanjab 
3 147 55,11 56,00 51 28,15 38,50 ,20 -,41 
NRPm1 1 7 3,58 4,00 4 1,63 3 ,20 -,67 








1 49 11,16 8,00 12 9,48 12 1,40 1,92 
NRPm2 1 7 4,30 4,50 6 1,82 3 -,32 -,94 








1 49 19,09 20,00 30 53,75 68,50 -,34 -,18 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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NRPm3 1 7 4,56 5,00 5 1,76 3 -,46 -,69 







1 49 24,87 25,00 30 13,28 20,25 ,03 -,83 
Nadzorna 
prepričanjac 
6 294 131,57 138,00 138 28,15 38,50 ,20 -,41 
NDPm1 1 7 4,59 5,00 7 1,90 3 -,29 -1,06 






1 49 16,62 12,00 12 13,09 17 1,06 ,27 
NDPm2 1 7 4,93 5,00 7 1,98 3 -,75 -,61 





1 49 27,92 30,00 49 15,92 26 -,26 -1,16 
NDPm3 1 7 3,88 4,00 5 1,89 3 -,01 -1,06 





1 49 23,82 24,00 35 13,73 23 ,17 -,90 
NDPm4 1 7 4,69 5,00 5 1,83 2 -,64 -,48 





1 49 28,47 30,00 49 14,01 22,50 -,23 -,89 
NDPm5 1 7 2,83 3,00 1 1,65 3 ,79 -,06 






1 49 16,48 14,00 14 11,12 17 ,79 ,32 
NDPm6 1 7 3,23 3,00 1 1,73 2 ,33 -,84 
NDPe6 1 7 5,36 6,00 7 1,85 2 -1,14 ,28 
 
 






trgu' (c6 x p5)  




3 21 13,34 15,00 15 5,12 6 -,62 -,60 
IZ1 1 7 5,13 6,00 7 2,09 3 -,97 -,41 
IZ2 1 7 5,10 6,00 7 2,18 3 -,89 -,71 
IZ3 1 7 3,11 3,00 1 1,99 4 ,47 -1,06 




4 28 16,97 17,00 16 4,97 4 -,56 ,77 
OD1 1 7 3,40 3,00 2 2,10 3 ,47 -1,19 
OD2 1 7 5,00 6,00 7 2,04 4 -,77 -,74 
OD3 1 7 4,83 5,50 7 2,16 4 -,70 -,91 
OD4 1 7 3,74 4,00 3 1,98 3 ,19 -1,16 
Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7). 
a Vrednost vedenjskih prepričanj je izračunana po Enačbi 1.b Vrednost normativnih prepričanj je 
izračunana po Enačbi 2.c Vrednost nadzornih prepričanj je izračunana po Enačbi 3. Standardni napaki 
koeficienta sploščenosti in asimetričnosti imata naslednjo vrednost: d SE (As) = ,16 in e SE (Spl) = ,31. 
 
7.5.2 Osnovne psihometrične značilnosti, dobljene z analizo postavk  
 
Tabela 9 
Prikaz indeksa težavnosti, popravljenega koeficienta diskriminativnosti in njegovega 95 % 
intervala zaupanja ter alfe brez postavke 
   95 % IZ crsj  
Postavka It crsj SM ZM α brez 
postavke 
VN1 72 ,88 ,85 ,90 ,892 
VN2 68 ,78 ,73 ,83 ,924 
VN3 59 ,83 ,78 ,86 ,909 
VN4 74 ,85 ,81 ,88 ,903 
IN1 31 ,74 ,68 ,79 ,877 
IN2 25 ,81 ,77 ,85 ,816 
IN3 30 ,79 ,74 ,84 ,832 
ST1 73 ,89 ,85 ,91 ,912 
ST2 73 ,86 ,83 ,89 ,917 
ST3 73 ,88 ,85 ,91 ,909 
ST4 79 ,82 ,77 ,86 ,926 
ST5 59 ,83 ,79 ,87 ,925 
SN1 47 ,47 ,37 ,57 ,617 
SN2 60 ,52 ,42 ,61 ,551 
 
Vsebina tabele se nadaljuje na naslednji strani. 
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SN3 32 ,49 ,39 ,58 ,594 
ZVN1 58 ,59 ,50 ,67 ,596 
ZVN2 70 ,61 ,52 ,68 ,577 
ZVN3 60 ,46 ,36 ,56 ,744 
VPm1 74 ,51 ,39 ,59 ,878 
VPe1 82 ,47 ,36 ,56 ,880 
VPm2 61 ,63 ,55 ,70 ,869 
VPe2 70 ,62 ,53 ,69 ,870 
VPm3 43 ,78 ,72 ,82 ,858 
VPe3 53 ,78 ,72 ,82 ,858 
VPm4 36 ,73 ,67 ,79 ,861 
VPe4 40 ,70 ,63 ,76 ,864 
VPm5  54 ,70 ,63 ,76 ,864 
VPe5 56 ,24 ,12 ,36 ,899 
NRPm1 43 ,44 ,33 ,53 ,703 
NRPmot1 33 ,34 ,22 ,45 ,732 
NRPm2 55 ,54 ,44 ,62 ,672 
NRPmot2 53 ,51 ,41 ,60 ,682 
NRPm3 59 ,49 ,38 ,58 ,688 
NRPmot3 71 ,50 ,39 ,59 ,685 
NDPm1 60 ,26 ,14 ,38 ,854 
NDPe1 40 ,21 ,08 ,32 ,857 
NDPm2 65 ,51 ,41 ,60 ,834 
NDPe2 68 ,56 ,47 ,64 ,830 
NDPm3 48 ,60 ,51 ,68 ,827 
NDPe3 81 ,66 ,59 ,73 ,825 
NDPm4 62 ,67 ,59 ,73 ,822 
NDPe4 81 ,65 ,57 ,72 ,826 
NDPm5 30 ,35 ,23 ,46 ,845 
NDPe5 77 ,68 ,60 ,74 ,821 
NDPm6 37 ,36 ,25 ,47 ,844 
NDPe6 73 ,72 ,65 ,77 ,818 
IZ1 69 ,75 ,69 ,80 ,457 
IZ2 68 ,74 ,67 ,79 ,466 
IZ3 35 ,31 ,19 ,42 ,934 
NK1 55 / / / / 
OD1 40 ,07 -,06 ,20 ,489 
OD2 67 ,41 ,30 ,51 ,128 
OD3 64 ,25 ,13 ,37 ,305 
OD4 46 ,19 ,06 ,31 ,373 
Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v prilogi D (Tabela 7).  








7.5.3 Analiza zanesljivosti 
Ajzen v članku iz leta 2006, kjer obravnava metodološke vidike uporabe vprašalnika, v 
okviru analize zanesljivosti, priporoča uporabo vsaj enega od dveh postopkov: (a) analizo 
notranje skladnosti oziroma interne konsistentnosti (Cronbachov α koeficient) ali (b) ponovno 
testiranje (test-retest zanesljivost, časovna stabilnost). Analizo notranje skladnosti lahko 
opravimo samo za direktne mere modela teorije načrtovanega vedenja (vedenje, vedenjski 
nameni, stališča, subjektivne norme, zaznan vedenjski nadzor), medtem, ko se omenjena 
analiza ne uporablja v primeru vedenjskih, normativnih in nadzornih prepričanj (Ajzen, 2006). 
Ajzen (2006) namreč ne predpostavlja, da so prepričanja o določenem vedenju nujno notranje 
skladna, saj so le-ta lahko ambivalentna. Zaradi tega razloga pri analizi zanesljivosti vedenjskih, 
normativnih in nadzornih prepričanj (lahko tudi pri vseh omenjenih direktnih merah) 
uporabimo ponovno testiranje.  
 
V tabeli 10 so prikazani izkračunani Cronbachovi α koeficienti, ki ocenjujejo notranjo 
skladnost posamezne lestvice. Za to mero sem se odločila, ker ne zahteva ponovitve merjenja, 
katera zaradi časovne omejenosti magistrske raziskave ni bila mogoča. Poleg tega lahko 
rečemo, da je vprašalnik vsebinsko homogen, saj se vse postavke nanašajo na odnos do 
socialne robotike, s čimer zadostimo enemu izmed pogojev za njegovo uporabo. Prav tako je 
med postavkami zelo malo negativnih kovarianc, s čimer zadostimo naslednjemu pogoju. 
Negativne kovariance se pojavijo pri postavkah, ki merijo spremenljivko odnosa do 
tehnoloških novosti, zato sem v tem primeru izračunala tudi Guttmanov lambda-2 (λ2 = ,607), 
katere vrednost je višja v primerjavi s Cronbachovim alfa koeficientom (glej tabelo 10), vendar 
še vedno nizka. Analiza zanesljivosti je pokazala, da imajo vse lestvice ustrezno zanesljivost, 
razen lestvica odnosa do tehnoloških novosti, katero sem zaradi nizke zanesljivosti izločila iz 
analize druge hipoteze.  
 
V tabeli 10 so prikazani tudi vrednosti Cronbachovih α koeficientov za vedenjska, 
normativna in nadzorna prepričanja. Kljub temu, da Ajzen (2006) zapiše, da ne ni potrebno 
pričakovati notranje skladnosti za indirektne mere (prepričanja), sem velikost Cronbachovega 
α koeficienta za le-te vseeno prikazala, saj se je izkazalo, da so koeficienti ustrezno visoki. Sem 
pa bila pri računanju notranje konsistentnosti lestvic, ki se nanašajo na prepričanja, v dilemi. 
Prepričanja so namreč po formuli sestavljena iz vsote zmnožkov. Vsak zmnožek je sestavljen 
iz dveh postavk, ki merita dva različna vidika o nekem prepričanju glede socialne robotike. Pri 
vedenjskih in nadzornih prepričanjih je to moč prepričanja in evalvacija prepričanja, pri 
normativnih prepričanjih pa je to moč prepričanja in motivacija za upoštevanje. Ker sem bila 
v dilemi ali naj pri izračunu notranje konsistentnosti upoštevam postavke ali njihove zmnožke, 
sem izračunala zanesljivost obeh možnosti. V tabeli 10 lahko vidimo, da so zanesljivosti višje, 
ko sem v analizo vključile postavke, v primerjavi z zanesljivostjo, ko sem v analizo vključila 
zmnožke.  
 
Na tem mestu podajam še krajši komentar izbranih pojmov, ki se pojavljajo znotraj 
analize zanesljivosti. Metrična značilnost homogenosti ni isto kot faktorska čistost (če je 
faktorska analiza sploh izvedbeno možna). Cronbachov α koeficient je testno povezan s 
konceptom homogenosti (kar pomeni, da postavke določenega preizkusa ustrezno, 
pomembno in zelo visoko diskriminirajo). Cronbachov α koeficient narašča, ko izločimo 
postavke oz. iteme, ki neustrezno, nizko ali nepomembno diskriminirajo. To pomeni, da je 
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Cronbachov α koeficient tesno in neposredno povezan s konceptom homogenosti (to pa test-
retest ni). Seveda pa ima tako izločanje postavk tudi svojo zgornjo mejo. Tudi če jih nadalje 
izločamo, Cronbachov α koeficient ne narašča več, če to pomeni značilen padec v številu 
postavk. Faktorska čistost pa pomeni to, da so določene postavke znotraj izbranega 
faktorskega modela (ki je odvisen od kriterija izbora (Kaiser-Guttmanov kriterij, ki zahteva 
lastno vrednost faktorja, ki je višje ali enako ena) in rotiranosti faktorjev) visoko saturirane 
oziroma visoko ali ekskluzivno korelirajo samo z enim faktorjem. Faktorsko čistost v končni 
instanci določajo interkorelacije med postavkami.    
 
Tabela 10 
Analiza zanesljivosti vprašalnika po posameznih lestvicah in povprečna korelacija med 














Opomba: a Gre za število zmnožkov med dvema postavkama (po Enačbi 1, 2 in 3).  
 
7.5.4 Ocena kriterijske veljavnosti 
Kriterijske veljavnosti, ki se nanaša na korelacijo določene merjene spremenljivke s 
kriterijsko spremenljivko, zaradi težke operacionalizacije oziroma nedostopnosti relevantnega 
zunanjega kriterija, nisem preverjala. To pomeni, da lahko interpretabilnost dobljenih 
rezultatov postavimo pod vprašaj, saj veljavnost ni bila preverjena. Ker do danes v slovenskem 
prostoru ne obstaja instrument, ki bi preverjal odnos do socialne robotike oziroma do 
dejanske uporabe socialne robotike še ni prišlo, je izbor zunanjega kriterija trenutno nemogoč. 
Do pomanjkanja relevantnih kriterijskih spremenljivk prihaja predvsem v primeru, ko je 
teoretična spremenljivka bolj abstraktna, saj v tem primeru obstaja manj možnosti, da bi našli 
ustrezno kriterijsko spremenljivko za preverjanje veljavnosti spremenljivke (Kirchgässler, 
1991). Tudi za spremenljivke, ki se nanašajo na odnos do socialne robotike lahko rečemo, da 
so trenutno abstraktne.  
 
Za prihodnje raziskave iz tega področja predlagam preverjanje sočasne veljavnosti s t.i. 
tehniko znane oziroma kontrastne skupine (Ferligoj, Leskošek in Kogovšek, 1995). Kontrastne 
skupine predstavljajo skupine oseb, ki so vanje razporejene že statusno. Na primer nogometne 
navijače na določeni nogometni tekmi lahko razporedimo v dve kontrastni skupini: (a) skupina 
Lestvice vprašalnika Število 
postavk 
α rj 
Vedenjski nameni 4 ,929 ,767 
Implementacijski nameni 3 ,889 ,728 
Stališča 5 ,933 ,737 
Subjektivne norme 3 ,682 ,417 
Zaznan vedenjski nadzor 3 ,729 ,474 
Vedenjska prepričanja 5a ,808 ,457 
 10 ,882 ,428 
Normativna prepričanja 3a ,705 ,447 
 6 ,732 ,313 
Nadzorna prepričanja 6a ,641 ,232 
 12 ,846 ,320 
Izkušnje s podobno tehnologijo 3 ,751 ,493 
Odnos do tehnoloških novosti 4 ,405 ,146 
106 
 
navijačev, ki podpira nogometno skupino A, (b) skupina navijačev, ki podpira nasprotno 
nogometno skupino B. V povezavi s tem predlagam, da se v vprašalnik vključi vprašanje na 
podlagi katerega se bo lahko udeležence ločilo na dve skupini, za kateri se bo zagotovo vedelo, 
da dosegajo različne vrednosti na določeni spremenljivki, ki merijo proučevano teoretično 
spremenljivko (npr. tisti, ki bi se želeli takoj vključiti v delavnice z roboti in tisti, ki se ne bi 
želeli). Premislek o določitvi ustreznih kontrastnih skupin prepuščam za prihodnje raziskave. 
 
7.3.5 Prikaz strukture merjenega konstrukta 
 
7.3.5.1 Analiza glavnih komponent 
 
Tabela 11 
Komponentna matrika korelacij med prvo glavno komponento ter obravnavanimi postavkami 







Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 3,303. Pri tem je odstotek pojasnjene variance 82,575.  
Tabela 12  
Komponentna matrika korelacij med prvo glavno komponento ter obravnavanimi postavkami 






Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 2,456. Pri tem je odstotek pojasnjene variance 81,874.  
Tabela 13 









Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7)  




Tabela 14  







Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7)  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 1,835. Pri tem je odstotek pojasnjene variance 61,182.  
Tabela 15 
Komponentna matrika korelacij med prvo glavno komponento ter obravnavanimi postavkami 






Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 1,954. Pri tem je odstotek pojasnjene variance 65,134.  
Tabela 16 
Komponentna matrika korelacij med posamičnimi komponentami ter obravnavanimi 
postavkami vedenjskih prepričanj 
 komponenta 
Postavka 1 2 3 
VPm1 ,588 ,433 -,494 
VPe1 ,546 ,367 -,592 
VPm2 ,709 ,297 ,257 
VPe2 ,687 ,357 ,274 
VPm3 ,858 -,295  ,065 
VPe3 ,845 -,117 ,039 
VPm4 ,828 -,411 -,030 
VPe4 ,793 -,358 ,009 
VPm5 ,778 -,106 ,015 
VPe5 ,296 ,502 ,543 
Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 5,075. Velikost lastne vrednosti druge komponente je 
1,198. Velikost lastne vrednosti tretje glavne komponente je 1,037. Pri tem je odstotek pojasnjene 
variance vseh treh komponent skupaj 73,101. Če vzamemo kriterij ,50, je najbolj obsegajoča prva 
glavna komponenta. Pri tem izstopa predvsem postavka VPe5, ki je v večji meri nasičena z drugo in 







Komponentna matrika korelacij med posamičnimi komponentami ter obravnavanimi 
postavkami normativnih prepričanj 
 komponenta 
Postavka 1 2 
NRPm1 ,639 -,470 
NRPmot1 ,491 ,584 
NRPm2 ,743 -,346 
NRPmot2 ,662 ,576 
NRPm3 ,705 -,489 
NRPmot3 ,672 ,348 
Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v razdelku v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 2,589. Velikost lastne vrednosti druge komponente 
1,374. Pri tem je odstotek pojasnjene variance obeh komponent skupaj 66,061. Če vzamemo kriterij 
,50, je najbolj obsegajoča prva glavna komponenta. Pri drugi komponenti pa izstopata predvsem 
postavki NRPmot1 in NRPmot2. 
Tabela 18 
Komponentna matrika korelacij med posamičnimi komponentami ter obravnavanimi 
postavkami nadzornih prepričanj 
 komponenta 
Postavka 1 2 3 4 
NDPm1 ,312 ,157 ,758 ,018 
NDPe1 ,222 ,458 ,378 ,447 
NDPm2 ,647 -,353 -,052 -,354 
NDPe2 ,701 -,390 -,113 -,287 
NDPm3 ,672 ,161 ,303 -,437 
NDPe3 ,805 -,306 -,127 ,240 
NDPm4 ,716 ,258 ,320 -,300 
NDPe4 ,796 -,309 -,114 ,226 
NDPm5 ,389 ,713 -,386 -,136 
NDPe5 ,781 -,046 -,042 ,333 
NDPm6 ,409 ,643 -,453 -,097 
NDPe6 ,809 ,058 -,068 ,363 
Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 5,075. Velikost lastne vrednosti druge komponente je 
1,198. Velikost lastne vrednosti tretje glavne komponente je 1,037. Pri tem je odstotek pojasnjene 
variance vseh treh komponent skupaj 73,101. Če vzamemo kriterij ,50, je najbolj obsegajoča prva 
glavna komponenta. Pri tem izstopajo predvsem naslednje postavke: (a) NDPm1, ki je v večji meri 
nasičena s tretjo komponento, (b) NDPe1, ki je v večji meri nasičena z drugo in četrto komponento, 








Komponentna matrika korelacij med prvo glavno komponento ter obravnavanimi postavkami 






Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 2,049. Pri tem je odstotek pojasnjene variance 68,304.  
Tabela 20 
Komponentna matrika korelacij med prvo glavno komponento ter obravnavanimi postavkami 
odnosa do tehnoloških novosti.  
 komponenta 
Postavka 1 2 
OD1 -,543 ,687 
OD2 ,844 ,469 
OD3 ,902 ,344 
OD4 -,433 ,770 
Opombe: Postavke, ki pripadajo posameznim kraticam, se nahajajo v Prilogi D (Tabela 7).  
Velikost lastne vrednosti prve komponente je 2,009. Velikost lastne vrednosti druge komponente je 
1,402. Pri tem je odstotek pojasnjene variance obeh komponent skupaj 85,258. Postavki OD2 in OD3 
sta nasičeni predvsem s prvo komponento, postavki OD1 in OD4 pa z drugo komponento.    
7.3.5.2 Multidimenzionalno skaliranje 
 
 Ker podatki ne zadostujejo kriterijem za parametrične preizkuse, sem strukturo 
merjenega konstrukta pridobila s pomočjo multidimenzionalnega skaliranja oziroma 
večrazsežnostnega lestvičenja po metodi evklidskih razlik. Analizo sem opravila s pomočjo 
programa IBM SPSS (verzija 23). Pri tem sem uporabila funkcijo ALSCAL in obdržala primarno 
nastavljeno dvodimenzionalno rešitev. V nadaljevanju prikazujem strukturo prepričanj v zvezi 
s socialno robotiko in strukturo postavk za merjenje stališč, subjektivnih norm in zaznanega 




Slika 8. Rezultati multidimenzionalnega skaliranja vedenjskih, normativnih in nadzornih 
prepričanj v zvezi s socialno robotiko za pomoč osebam v pozni odraslosti.  
 
Na Sliki 8 lahko vidimo porazdelitev vedenjskih, normativnih in nadzornih prepričanj 
(stress= ,113, RSQ= ,938). Porazdelitev lahko interpretiramo od leve proti desni strani oziroma 
obratno, od desne proti levi. To pomeni, da so vedenjska prepričanja, ki se nahajajo v desni 
polovici dvodimenzionalnega prostora močneje zaznani pri udeležencih in udeleženkah, kot 
prepričanja, ki se nahajajo v levi polovici. Tako je na primer prepričanje, da je robot uporaben 
oziroma, da je uporabnost robota nekaj dobrega (VP1_zm), najmočneje zaznano prepričanje, 
saj se le-ta nahaja skrajno desno. Prepričanje, da mnenje povprečnega prebivalca/-ke 
Republike Slovenije vpliva na uporabo robota oziroma, da si le-ta želi uporabljati robota 
(NRP1_zm) pa se nahaja skrajno levo v prostoru, kar pomeni, da je to prepričanje pri 
udeležencih in udeleženkah najmanj zaznano. Porazdelitev prepričanj lahko interpretiramo 
tudi z porazdelitvijo v štiri skupine. Pri čemur si stopnja zaznanosti posameznih prepričanj sledi 
od najbolj zaznanih v desnem spodnjem kvadrantu, preko nekoliko manj zaznanih v zgornjem 
desnem kvadrantu, do še nekoliko manj zaznanih v zgornjem levem kvadrantu in se končna 
pri najmanj zaznanih v spodnjem levem kvadrantu. Na primer, znotraj nadzornih prepričanj, 
najdemo najbolj zaznana nadzorna prepričanja v spodnjem desnem kvadrantu (NDP4_zm), 






Slika 9. Rezultati multidimenzionalnega skaliranja postavk, ki merijo stališča, subjektivne 
norme in zaznanega vedenjskega nadzora v zvezi s socialno robotiko za pomoč osebam v pozni 
odraslosti.   
 
Na Sliki 13 lahko vidimo, da se porazdelitev odgovorov na posamezne postavke 
porazdeljujejo v tri skupine (stress= ,066, RSQ= ,984). V eno skupino lahko uvrstimo postavke, 
ki se nanašajo na merjenje stališč (spodnje desni kvadrant). V drugo skupino lahko uvrstimo 
postavke, ki se nanašajo na merjenje subjektivnih norm (spodnje levi kvadrant). V tretjo 
skupino pa lahko uvrstimo postavke, ki se nanašajo na merjenje zaznanega vedenjskega 
nadzora (zgornja dva kvadranta). Ta porazdelitev se sklada s strukturo temeljnih spremenljivk 
modela teorije načrtovanega vedenja. Tudi v tem primeru lahko porazdelitev v prostoru 
interpretiramo od leve proti desni oziroma obratno. To pomeni, da je pri udeležencih in 
udeleženkah v povprečju najbolj zaznano stališče, da je socialna robotika nekaj zanimivega 
(ST4) in najmanj izražena subjektivna norma, da se od posameznika pričakuje, da uporablja 
socialnega robota (SN3).  
 
7.3.6 Preverjanje normalnosti porazdelitve 
Za preverjanje normalnosti porazdelitve sem uporabila Kolmogorov-Smirnov in 
Shapiro-Wilk test. Pri slednjem se je pri vseh lestvicah pokazala njegova statistična 














 Kolmogorov-Smirnov Shapiro-Wilk  
Lestvica vprašalnika statistika df p statistika df p 
Vedenjski namen ,166 238 ,000 ,851 238 ,000 
Implementacijski nameni ,181 238 ,000 ,860 238 ,000 
Stališča ,138 238 ,000 ,899 238 ,000 
Subjektivne norme ,061 238 ,031 ,984 238 ,007 
Zaznan vedenjski nadzor ,135 238 ,000 ,940 238 ,000 
Vedenjska prepričanja ,045 238 ,200 ,987 238 ,029 
Normativna prepričanja ,037 238 ,200 ,987 238 ,025 
Nadzorna prepričanja ,050 238 ,200 ,979 238 ,002 
Izkušnje s podobno 
tehnologijo 
,152 238 ,000 ,922 238 ,000 
Odnos do tehnoloških 
novosti 
,188 238 ,000 ,936 238 ,000 
Neformalne kompetence 
in aplikacije 
,188 238 ,000 ,928 238 ,000 
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8. Izjava o avtorstvu dela, tehnični brezhibnosti 
magistrskega dela, etični ustreznosti izvedene magistrske 
raziskave in konfliktu interesov 
Spodaj podpisana Jana Malovrh izjavljam, da: 
 je magistrsko delo v celoti moje avtorsko delo in je tehnično in jezikovno brezhibno, 
 je bila raziskava, izvedena v okviru magistrskega dela, etično nesporna in izvedena 
skladno s Kodeksom poklicne etike psihologov Slovenije, 
 so uporabljeni viri in literatura navedeni v skladu s strokovnimi standardi in veljavno 
zakonodajo, 
 pri izvedbi magistrskega dela ni prišlo do konflikta interesov. 
S podpisom navedenih izjav prevzemam odgovornost za resničnost navedb. 
Kraj in datum: Ljubljana, 21.8.2019                                                                                        Podpis: 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
